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(57) Rezumat:

Inventia se referd la o unitate de deplasare, sustinere si
ghidare pe raze mici, pentru platforme de ridicare si
lifturi de trepte, precum si a oricarui dispozitiv care
necesita functia de ghidare, sustinere si deplasare a
unei sarcini. Unitatea conform inventiei este alcatuita
dintr-un mecanism (T) de ghidare si un carucior (S) ce
ruleaza pe o cale de rulare constituitéd dintr-o singura
teava (1) rotunda, la care descarcarea componentei
axiale a fortei rezultante din aplicarea sarcinii se
efectueaza pe un suport al unei cremaliere (2) cu care
este prevazuta calea de rulare, prin intermediul unui
corp (48) fixat pe o placa (83) suport, al unui ax (49) si
al unei role (50), iar mecanismul (T) de ghidare este
constituit din doua brate (A si B) prevazute, fiecare, cu
cate doua pinioane (J si K) care angreneaza cu o alta
cremaliera (H) care gliseaza pe niste ghidaje (19 si19')
pozitionate pe un suport (L), si care poate asigura
ghidarea controlatéd intr-un singur plan pe o teava (I)
rotunda, prin niste role sau semirole (14, 15, 314, 315,
14', 15", 314' si 315'), a unor pinioane (8 si 8') de
ghidare, sau pe o teava (X) rectangulara, prin alte
semirole (114, 115, 114’ si 115') sau alt tip de profil,
avand, Tn acest caz, rolele cu geometrie corespun-

zatoare, iar Intr-o alta varianta constructiva, mecanis-
mul (T) de ghidare si caruciorul (8) sunt montate pe
teava (1) superioara a caii de rulare, alcatuita din doua
tevi (I si I') legate intre ele printr-o legatura (L).
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UNITATE DE DEPLASARE, SUSTINERE $! GHIDARE PE RAZE MICI PENTRU PLATFORME
DE RIDICARE $I LIFTURI DE TREPTE.

Inventja se refera fa un mecanism din componenta unei platforme de ridicare sau a unui lift
de trepte, precum si din a oricarui alt dispozitiv care necesita functia de ghidare, sustinere si
deplasare a unei sarcini.

Sunt cunoscute mai multe concepte de alcatuire a acestor mecanisme fiecare avand
avantaje si dezavantaje. (RO119940 si RO128286)

Tn cazul de faté ne referim la acele mecanisme care au in componenta lor doua brate cu
role iar bratele sunt interghidate prin parghii s-au prin pinioane.

Mecanismele de ghidare cu parghii functioneaza foarte bine pe unele portiuni ale céii de
rulare asigurand simultan ghidarea caruciorului atat in plan vertical cat si in plan orizontal, dar au si
ele unele limite.

Dezavantajele acestor mecanisme cunoscute consta in limitarea razei minime pe care
pot rula, a unghiului maxim la care pot functiona, precum si a generari din cauza interghidarii
bratelor a unor efortuni considerabile asupra elementelor componente ale mecanismului ,eforturi ce
apar in zona de racord dintre portiunea dreapta si cea curba a suportului pe care ruleaza si pe care
il numim in continuare cale de rulare iar in cazul nostru de prezentare aceasta fiind alcatuit din una
sau doua tevi, dar poate fi si un alt tip de profil.

Unitatea de deplasare si ghidare, conform inventiei asigura sustinerea, deplasarea §i
ghidarea unei sarcini de-a lungul caii de rulare si este alcatuita dintr-un mecanism principal de
ghidare T intr-un singur plan si un carucior S care sustine si asigura deplasarea sarcinii. Pentru
simplificarea prezentarii consideram unul din plane onizontal iar celalalt vertical.

Caruciorul S ruleaza pe o cale de rulare constituitd dintr-o singura {eava rotunda,intr-o
variantd, la care descarcarea componentei axiale a fortei rezultate din aplicarea sarcinii se
efectueaza pe un suport al unei cremaliere, cu care este prevazuta calea de rulare, prin intermediul
unui corp fixat pe o placa suport, al unui ax §i a unei role iar mecanismul de ghidare este constituit
din doud brate prevazute fiecare cu cate doud grade de libertate, si cu doud pinioane care
angreneaza cu o alta cremalierd ce gliseaza pe niste ghidaje pozitionate pe un suport $i care poate
asigura ghidarea controlata intr-un singur plan pe o teava rotunda, prin niste role sau semirole, a
unor pinioane de ghidare sau pe o teava rectangular prin alte semirolele sau alt tip de profil avand
in acest caz rolele cu geometrie corespunzatoare.

Mecanismul de ghidare T este alcatuit din doua brate, fiecare dintre acestea avand doua
grade de libertate in plane perpendiculare unde gradul de libertate orizontal este necontrolat ,iar
gradul de libertate vertical este controlat prin interghidarea bratelor si care au la una din extremitati
fie doua role ,fie o rola in partea superioara a caii si un pinion s-au o rola profilata in partea opusa
in cazul in care functioneaza pe o teva prevazuta cu cremaliera pentru a urmarii cat mai precis
calea de rulare, iar in cealalta extremitate a fiecarui brat se afla cate un pinion care permite rotirea
libera a bratelor in plan orizontal. Intre aceste doua pinioane ale bratelor se afla un segment de
cremaliera care prin intermediul unui ghidaj permite ca aceasta sa gliseze in plan vertical fiind
angrenata de cele doua pinioane asfel asiguranduse legatura mecanica intre brate, respectiv
interghidarea acestora rezultand stabilitatea mecanismului.

Axele pinioanelor de interghidare, precum si bolturile de ghidare a cremalierei sunt fixate
pe o placa suport separata s-au direct pe carucior.
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Caruciorul S este alcatuit dintr-un suport de baza pe care sunt fixate un ansamblu de role
care ghideaza de-a lungul caii de rulare susfinand sarcina $i un grup de antrenare, de obicei
constituit dintr-un motor reductor si pinion.

Prin aceasta inventie se incearcd depagirea limitelor mecanismelor cunoscute, avand
drept rezultat urmatoarele avantaje directe;

- reducerea razei minime de functionare a caruciorului, implicit i al dispozitivului din a carei
componenta face parte acesta.

- reducerea solicitarilor din elementele componente ale caruciorului solicitari care apar la
functionarea acestuia in zona de racord dintre portiunile drepte si cele curbe ale céii de rulare.

- cresterea unghiului maxim de functionare a mecanismului.

- valori mai mari ale diferentei dintre doud unghiuri consecutive in zonele de racord ale caii de
rulare.

Avantajele indirecte sunt :

- ocupa mai putin spatiu pe scari in zona portiunilor curbe.

- posibilitatea de functionare pe scari mai inguste.

- reducerea vanatiei distantei dintre trepte si calea de rulare.

- permite o distanta foarte mica a caii de rulare fata de balustrada in cazul unghiurilor de 180
grade

- permite o distanta foarte mica a caii de rulare fata de pereti s-au balustrada la unghiurile de 90
grd. '

- permite functionarea la diferente mari de unghiuri in zona de racord ,practic poate trece de la
orizontala spre verticala intr-un spatiu redus si pe o raza foarte mica.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este functionarea pe raze foarte mici la
unghiun mari gi reducera semnificativa a eforturilor din componentele mecanice ale platformei s-au
a liftului care apar in zonele de racord dintre elementele drepte si cele curbe ale caii de rulare.
Rezolvarea problemei are ca efect imbunatatirea considerabila a uneia din cele mai importante
performante ale unei platforme sau a unui lift de trepte si anume dimensiunea razei de rulare.

Se prezintd in continuare un exemplu de realizare a mecanismul de ghidare: pinion-
cremaliera-pinion din aceasta inventie prin argumentarea matematica a functionarii acestora.

Aceasta analiza este n legatura cu fig.1.1; 1.2 ; 1.3; 2 ;3.1 ;3.2 ; un exemplu de realizare
a inventiei, n legatura si cu figurile 4-12 si care reprezinta;

Fig.1.1, cinematica unui mecanism cunoscut care utilizeaza pentru ghidare in doua plane
un sistem de parghii.

fig.1.2, cinematica unui mecanism cunoscut care utilizeaza pentru ghidare in doua plane
doua s-au mai multe pinioane.

fig.1.3, profile a rolelor de ghidare utilizata la unele mecanisme cunoscute.

fig.2, cinematica mecanismului din aceasta inventie a carui brate sunt interghidate prin
solutia pinion - cremaliera-pinion.

fig. 3.1, cinematica comparativa dintre solutia cunoscuta de interghidare cu parghii si
solutia prezentata in aceasta inventie si anume interghidarea bratelor prin : pinion--cremaliera—
pinion.

fig. 3.2, detalii la fig. 3.1

fig. 4.1 mecanism de ghidare T pe un element in spirala a caii de rulare asigurand
ghidarea in plan vertical.

fig. 4.2, mecanism de ghidare T pe raza orizontala a unei cai de rulare asigurand ghidarea
in plan orizontal.

\’\\
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fig. 5, vederein 3d a mecanismului de ghidare T in pozitia de referinta.

fig. 6.1, vedere in 3.d. separat de calea de rulare a mecanismului de ghidare T in pozitia
de referinta in cazul functionarii pe o teava fara cremaliera.

fig 6.2, vedere in 3d a unui subansamblu ce poate fi utilizat in locul cremalierei H.

fig 6.3, exemplu cu profile de role care pot echipa bratele mecanismului de ghidare T in
cazul functionarii pe tevi rectangulare.

fig. 7, sectiune in unul din bratele mecanismului de ghidare

fig. 8, exemplu de realizare a unui mecanism de ghidare pozitionat pe partea superioara a
tevii avand bratele echipate cu role profilate.

fig. 9. Exemplu de realizare a caruciorului S din componenta unei platforme sau a unui lift
de trepte a carui cale de rulare este constituita dintr-o singura teava.

fig. 10, exemplu de realizare a caruciorului S din componenta unei platforme s-au a unui
lift de trepte a carui cale de rulare este alcatuita din doua tevi.

fig. 11,vedere in 3d.a intregii unitati de ghidare sustinere si deplasare a unei sarcini.

fig. 12, sectiune prin unitatea de ghidare sustinere si deplasare a unei sarcini.

In fig 1.1.este prezentata cinematica componentelor si modul de functionare al
mecanismului de ghidare cu parghii,astfel:
- O originea razei R a elementului ( tevii ) | a caii de rulare.
-R raza propriu zisa a tevii. .
- A si B sunt bratele complete ale mecanismului de ghidare T.
- A1; A2 respectiv B1; B2, sunt rolele de urmarire a caii de rulare ale bratelor.
- C rola superioara a placii suport pe care se afla mecanismul de interghidare
- L placa suport a mecanismului de interghidare..
- D pinionul de antrenare al liftului.
-M cremaliera.
- E pivotul bratului A
- F pivotul bratului B
- G articulatia dintre bratele A si B, compusa dintr-o sfera (G1) amplasata la extremitatea bratului a
si 0 teava( G2)amplasata la extremitatea bratului B
- | feava de rulare.
-i  axul tevii de rulare.
-b  lungimea segmentului dintre centrul e al pivotului E si punctul de racord dintre partea
orizontala si ce-a oblica a bratului A
- ¢ lungimea segmentului dintre centrul e al pivotului E si sfera G1 a bratului A

- d lungimea rezultata in cazul in care axul longitudinal al rolei A1 formeaza un unghi @ 2 fata de
o perpendiculara pe partea orizontala a bratului.

-b’ lungimea segmentului dintre centrul f al pivotului F si punctul de racord dintre partea orizontala
si ce-a oblica a bratului B.

- ¢ lungimea segmentului dintre centrul f al pivotului F si teava G2 a bratului B.

- d’ lungimea rezultata in cazul in care axul longitudinal al rolei B1 formeaza un

unghi ( @2) fata de o perpendiculara pe partea orizontala a bratului.
e - centrul pivotului E.
f - centrul pivotului F.
g - punctul de intersectie dintre o linie verticala coborata din punctul O pe centrul placii suport si
linia orizontala care trece prin centrele pivotilor.
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x1- distanta dintre originea O a razei R si axul longitudinal i al tevii | in punctul de intersectie al
acestuia cu o linie orizontala ce trece prin centrele pivotilor.

y - distanta dintre axul longitudinal i al tevii | in portiunea orizontala si centrele pivotilor E si F.

a2- punctul rezultat din pozitionarea bratului A pe raza R la unghiul de panta @* al caii de rulare.

- e4.e5 respectiv e4'.e5" arcul de cerc generat de rotirea bratelor A si B, la unghiul de panta al caii
de rulare.

- @ unghiul de panta al caii de rulare.

Dupa cum se observa in fig.1.1 pe portiunea orizontala a caii de rulare | bratele A si B sunt
interghidate, legate mecanic prin sfera G1 si teava G2 iar mecanismul functioneaza foarte bine
nefiind generate eforturi suplimentare.

Aceeasi functionare corecta se observa si in situatia in care ambele brate se afla pe

portiunea curba a caii de rulare ( pozitiile marcate cu linie intrerupta)
Situatia critica apare atunci cand bratul A ajunge pe portiunea curba a caii de rulare | iar bratul B
este inca pe prtiunea orizontala a caii de rulare.Trebuie sa precizam faptul ca situatia critica are loc
la orice schimbare de unghi, adica la oricare din racordurile elementelor de cale de rulare ,dar
pentru simplificarea prezentarii analiza este mai sugestiva pentru racordurile dintre portiuni
orizontale si curbe.

Analizam in continuare functionarea acestei scheme cinematice dupa doua criterii:

1. Limita razei minime $i a unghiului maxim de functionare posibile in functie de articulatia G .

2. Limita razei minime $i a unghiului maxim de functionare posibile in functie de eforturile din
elementele mecanismului generate de rotirea bratului A pe segmentul de cerc e4. e5 iar bratul B
este inca pe portiunea orizontala a tevii .

1. Se observa din fig 1.1. legatura dintre unghiul @1si raza R, astfel cu cat raza R este

mai micé,cu atat unghiul @1este mai mare iar bratul A pentru a urmarii calea de rulare | formeaza
fata de orizontala un unghi mai mare asfel incat punictul a2 tinde spre €5 ,iar in jurul valorii de 40
grd.a acestui unghi articulatia G nu mai functioneaza deoarece se pierde legatura mecanica dintre
sfera G1 si teava G2.

Deci insasi prin concept aceasta solutie are limite ale razei minime si a unghiului maxim de
functionare.

2. Se observa in fig 1.1. situatia critica datorata faptului ca bratele A si B sunt legate
mecanic prin sfera G1 si teava G2 iar rola A1( in pozitia punctata) are tendinta de a ridica rola B1(
aflata inca pe portiunea orizontala de pe teava | ),si atat in pivotii E , F ,cat si in rola C si pinionul D
sunt generate eforturi considerabile intrucat aceste elemente sunt fixate rigid de placa L.

Aceasta este al doilea factor care limiteaza atat raza caii de rulare cu efecte negative in
performantele platformelor s-au a lifturilor si care are drept consecinta uzuri premature ale
componentelor mecanice s-au chiar cedarea lor in anumite conditii de utilizare.

in fig. 2 este prezentatd cinematica solutiei pinion-cremaliera-pinion. Diferenta fad de
solutia cunoscuta cu parghii este faptul ca legatura mecanica dintre brate nu are loc intr-un singur
punct (g din fig 1.1.) si are loc in doua puncte (t1 si 2 ) asfel incat se micsoreaza lungimea bratelor
c si ¢’ la dimensiunea segmentelor p si p'. Astfel se pastreaza aceeasi distanta intre axele pivotilor
E si F, distanta care cu cat este mai mare asigura mai eficient stabilitatea ansamblului , dar in
acelasi timp se reduce semnificativ tendinta de deplasare fortata a placii L fata de calea de rulare
deoarece bratul parghiei e-g (fig 1) se reduce la e-t1(fig.2), ori cu cat acesta este mai mic cu atat
are tendinta sa deplaseze fortat mai putin placa L ajungand teoretic la valoarea 0 in punctul de
rotatie e.

72~
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Pentru a determina valoroile acestor deplasari for{ate care genereaza eforturile nedorite in
elementele mecanismelor alocam ambelor solutii valori rezonabile apropiate de cele utilizate de
unii producatori elementelor din componenta acestora, dupa care efectuam o analiza comparativa
a rezultatelor.

- b=b’=70mm
- ¢=¢'=50mm
- d=0mm

- p=p'=14mm
- m=m’'=36mm
-ax =30grd.

Astfel in momentul in care bratul A fiind ghidat de grupul de role A1 ajunge din pct a in pct
a2 (fig.3.1) dupa arcul de cerc e 4.e5, iar bratul B, rola C si pinionul D (fig.1.1.) sunt inca pe
portiunea orizontala a caii de rulare | punctul g ramane aproximativ in pozitia initiala daca
consideram faptul ca sistemul nu este elastic,nu are jocuri si grupul de role B1 ramane in contact
cu calea de rulare 1. In acest caz partea de brat compusa din segmentele b si ¢ actioneaza ca si 0
parghie a 2.9 (fig 3.1.) dupa arcul de cerc g6.97, fortind pct e sa se deplaseze pana in pozitia e2

rezultand asfel unghiul @3

Coborand o perpendiculara din pct €2 pe axa e.f rezulta triunghiul dreptunghic g. g8.e2 ,ori
tocmai inaltimea catetei g8.e2 este distanta la care ar trebui sa se ridice fortat centrul e al pivotului
E. Aceasta distanta este direct proportionala cu valoarea eforturilor generate in axul pivotului E.
Pentru a determina lungimea catetei g8.e2 trebuie determinat unghiul 3. Astfel din triunghiul
e.h1.a2 cunoscand ipotenuza e.a2 care este lungimea b a bratului A si luind in considerare cazul
realist de functionare aproape de limita inainte ca articulatia G sa piarda legatura mecanica dintre
sfera G1 si teava G2 consideram o valoare a unghiului @* de 30 grd. determinam valoarea catetei
h1.a2. Avem in continuare urmatoarele relatii de calcul:
sin 30grd=h1.a2/b.
0,5=h1.a22./70.; h1.a2=70x0,5=35mm.

sin @3=35/b+c=35/120=0,291.Rezulta @3=17grd..

sin.17grd=g8.e2/c

98.62=0,291 x 50=14,45mm.

Calculam in continuare deplasarea fortata pe verticala a rolei C si a pinionului D

Din centrul f al pivotului F (fig 3.2) atunci cand axul e al pivotului E se deplaseaza fortat in punctul
€2, se formeza triunghiul dreptunghic f.g.92., iar cateta g.g2. reprezinta deplasarea fortata a rolei D
si a pinionului C valoarea acesteia fiind direct proportionala cu valorile eforturilor generate
suplimentar.

Determinam valoarea unghiului @4 asfel:

sin @4 =98 .e2/2c=14,45/100=0,1445mm ,asfel rezultand unghiul a4 =8 grd.
sin 8grd=g.g2/c’
g.g2=c’ x sin 8 grd=50 x 0,1445=7,22mm

Deci la mecanismul cunoscut de interghidare cu parghii avem urmatoarele deplasari
fortate care genereaza si sunt proportionale cu eforturile suplimentare cu efect negativ din
componentele acestuia.

Centrul e al pivotului E este supus unei deplasari fortate a carei valoare este de 14,45 mm
Centrele rolei C si a pinionului D sunt supuse unei deplasari fortate de 7,22 mm.

¢
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Calculam in continuare dupa aceleasi criterii si in aceleasi conditii valorile deplasarilor
fortate ale mecanismului de interghidare prin solutia pinion-cremaliera-pinion din aceasta inventie.

1. Limita razei minime si a unghiului maxim de functionare functie de articulatia G.

In cazul solutiei pinion cremaliera pinion din aceasta inventie, nu exista articulatie ,nu se
pierde legatura mecanica dintre componentele de interghidare, asfel nu este nici o limita ,orice
limitare dupa acest criteriu este exclusa.

2. Limita razei minime si a unghiului maxim de functionare posibile functie de eforturile din
componentele mecanismului generate de rotirea bratului A pe segmentul de cerc e4.e5. iar bratul
B este pozitionat pe portiunea orizontala a tevii |.

Astfel pentru unghiul @X=30 grd.cremaliera H (fig.3.2) s-ar deplasa fortat vertical pe o
lungime egala cu a arcului de cerc t6-t7 corespunzator rofirii pinionului J cu 30 grd.

Distanta e8. e1 reprezinta deplasarea fortata a centrului pinionului J in conditiile in care
bratul A formeaza un unghi de 30grd.fata de axa e.f., bratul B ramane paralel cu aceasta axa, iar

rola C , pinionul D si cremaliera H raman rigide pe placa |.

Tn aceste conditii pinionul J se roteste fortat pe cremaliera H iar centrul e al acestuia se
deplaseaza dupa arcul de cerc t3-14 pe o distanta egala cu lungimea arcului de cerc corespunzator
unghiului &x
Asfel o rotatie completa a pinionului (360grd) corespunde unei lungimi =2 72 =28 x 3,14=87,92mm
Pentrul 30grd, e-e1=30 x 87,92 / 360=7,32mm.

In continuare determinam valoarea catetei g-g1 din triunghiul f.g.g1.care reprezinta
deplasarea fortata a axului rolei C precum si a axului pinionului D.

Asfel determinam unghiul &5 :

tg & 5=e-e1/ e-f.=7,32/2c=7,32/100=0,0732.Rezulta & 5=4grd.
tg 4grd =g-g1/c

g-g1=0,0732 x 50=3,66mm.

Deci la mecanismul de ghidare pinion - cremaliera - pinion avem urmatoarele deplasari

fortate:

Centrul pinionului J =7,32mm.

Centrul rolei C si al pinionului D =3,66mm,
Rezulta urmatoarea concluzie:

La mecanismul de ghidare pinion-cremaliera-pinion deplasarile fortate ale axelor pivotilor
Jfolei superioare si a pinionului se reduc aproape la jumatate fata de mecanismul de ghidare cu
parghii in aceleasi conditii de functionare .

Se cunoagte faptul ca mecanismul de ghidare cu parghii functioneaza bine incepand de la
raze mai mari de 240 mm, iar in urma determinarilor anterioare se poate afirma ca mecanismul de
ghidare pinion-cremaliera-pinion, furictioneaza la fel de bine incepand de la raze de 120 mm s-au
chiar putin mai mici in cazul unor tolerante optime prevazute , ceea ce este mai mult decat suficient
pentru o inalta performanta.

Unitatea de transport si ghidare pentru platforme si lifturi de trepte conform inventiei este
alcatuita dintr-un mecanism de ghidare T si un carucior S. Mecanismul de ghidare T este alcatuit la
randul sau din doua brate A si B ,doua pinioane J si K, si o cremaliera H ,care gliseaza pe doua
ghidaje 19 $i 19

Bratele A si B sunt alcatuite dintr-un corp 3 respectiv 3'pe care sunt fixate patru bucse
orizontale, doua in partea superioara 11 si 11°si doua in partea inferioara 5 si 5'.In bucsele 11 si
11" sunt fixate axele 12si 12'care se asigura cu inelele de siguranta 13 si 13'. Pe axele 12 si 12°
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sunt montate semirolele 14 si 15,respectiv 14’ si 15" prin intermediul unor bucse s-au rulmenti 26
si 27, respectiv 26'si 27" .Pentru a prelua deformatiile de sectiunii ale caii de rulare, deformatii ce
apar din cauza prelucrarii acestora pe raze mici ,semirolele 14;15; si 14';15',sunt prevazute cu
arcurile taler 20;21;22;23; respectiv 207,21°,22;23° avand asfel un grad de libertate
axial.elementele 24;25; si 24';25 precum si inelele de siguranta 1;1"asigura longitudinal semirolele
14,15 respectiv 14,15 sa ramana pozitionate pe axele 12 si 12'.

In bucsele 5 si 5'din partea inferioara a corpurilor 3 si 3'se fixeaza axele 4;4'si se asigura
cu inelele de siguranta 59 ;59".pe axele 4;4'se monteaza pinioanele de ghidare a bratelor
8;8 .pinioanele 8;8'sunt lagaruite pe axele 4,4 cu bucsele s-au rulmenti 101;102,respectiv
101°;102". Saibele 6;7 respectiv 6°;7 limiteaza deplasare transversala pe axe a pinioanelor 8;8'.
Elementele 24,25 respectiv 24';25" si inelele de siguranta 2;2" asigura longitudinal pinioanele 8;8'
fata de axele 4;4'.

Tot pe corpurile 3 si 3'sunt fixate lagarele 16;17, respectiv 16°;17".in aceste lagare se
monteaza axele 18;18 prin intermediul bucselor s-au rulmentii 103;104 respectiv 103°;104'si se
asigura longitudinal cu inelele de siguranta 29;30 respectiv 29°;30".axele 18;18’trec perpendicular
fata de dantura prin pinioanele J; K care angreneaza cu cremaliera H. Pinioanele J si K sunt
lagaruite pe placa suport L cu bucsele 105;106, respectiv 105°;106'.in acest mod bratele A si B se
pot rofi libere in plan orizontal si controlat in plan vertical prin angrenajul : pinion J- cremaliera H-
pinion K.

Cremaliera H poate fi inlocuita din considerente constructive cu un subansamblu H1
alcatuit din pinioanele H2 si H3 .

Tot din considerente constructive mecanismul de ghidare T poate fi amplasat pe partea
superioara a tevii I prin intermediul corpurilor 36 ; 36°,a axelor 34 ; 34'; 35 ; 35°; 35" si a semirolelor
214,215;214;,215°;216;216°;217;217".

Caruciorul S este alcatuit din suportul principal L ,ansamblu de role U si mecanismul de
angrenare V.

Suportul principal L este alcatuit din placa 37 si placa 38 fixate intre ele prin bucsele
distantiere 57, 58, 59 si 46.

Ansamblul de role U este alcatuit dintr-un corp 40 fixat de suportul principal L prin tirantii
41 si 41'asigurati longitudinal in suportul L printr-un umar prevazut ,iar in corpul 40 prin
elementele 78 ,78',79 ,79°

Intre suportul L si corpul 40 este prevazut un ax 42 asigurat longitudinal in suportul L cu
un stift filetat 64" care se infileteaza in bucsa 58 si intra in canalul 64 iar in corpul 40 se fixeaza intr-
o0 simpla prelucrare in acesta.

Pe axul 42 se afla rulmentul axial 67 care preea componenta axiala a fortei din semirola
43 prin intermediul bucsei 68, a arcului taler 69 si a suportului 70 al unui senzor centrifugal.
Semirola 73 este lagaruita pe axul 42 prin rulmentul radial 72'iar semirola 44 este lagaruita prin
rulmentul radial 72 iar intre camasile inferioare ale rulmentilor 72 si 72 este prevazut un distantier
11 care are si functia de suport pentru frana de siguranta la supraviteza.Pe partea frontala a
semirolei 44 este prevazut un rulment axial 75 care prin intermediul elementelor 76 si 76 precum si
a arcului taler 73 preia componentele axiale ale fortei din semirola. Acest mod de constructie are
avantajul de a compensa deformatiile de sectiune ale tevii pe care ruleaza, deformatii rezultate in
urma prelucrarii elementelor de teava, prin gradul de libertate longitudinal asigurat, in acelasi timp
asigurand si o descarcare foarte buna a componentelor radiale ale fortelor datorate aplicarii
sarcinii.
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In partea inferioara a corpului 40 este prevazut un ax 51 asigurat la rasucire prin o strunjire
excentrica a extremitatii superioare a axului ,iar longitudinal este asigurat prin stiftul filetat 65° care
se fileteaza in corpul 40 si intra in canalul 65 al axului.pe axul 51 este fixat rulmentul radial 82
peste care se monteaza rola 45 care preia componentele axiale ale fortei datorata aplicarii
sarcinii.Rola 45 este asigurata axial de rulmentul 82 prin inelul de siguranta 83 ,iar ruimentul 82
este asigurat de axul 51 prin inelul de siguranta 83"

Mecanismul de angrenare V este alcatuit dintr-o bucsa 62 fixata in suportul L si asigurata
atat la rasucire cat si longitudinal prin brida 39.suprafetele cilindrice exterioare ale bucsei 62 sunt
prevazute la extremitati cu un canal in care se aseaza inelele de siguranta 88 si 88" care asigura
subansamblul ce urmeaza a fi montat pe unitate. Prin interiorul bucsei 62 trece un arbore pe care
este montat rulmentul radial 89 si pinionul D care se asigura la rasucire fata de arbore prin pana
86, iar longitudinal se asigura prin semiinelele 87 ,87°, bucsa cu umar 84 si inelul de siguranta 85 .
Caruciorul S poate fi utilizat pe o cale de rulare cu o singura teava 1,in acest caz descarcarea
componentei axiale a fortei datorata aplicarii sarcinii are loc prin corpul 48, rola 50 si axul 49.

In cazul de utilizare a caruciorului pe o cale de rulare alcatuita din doua tevi pot fi doua solutii
constructive implicit doua cazuri de functionare a acestuia ,asfel:

Cremaliera prevazuta pe teava superioara | iar descarcarea componentei axiale rezultata
din aplicarea sarcinii pe teava inferioara 1 ".In acest caz descarcarea se efectueaza prin corpurile
52,54, axul 53 si rola 55.

Cremaliera prevazuta pe teava inferioara | iar descarcarea componentei axiale se
efectueaza pe teava superioara | *.In acest caz descarcarea are loc prin bratul 60,rola 60  si
corpul curola V.

4



a 2017 00054 03/02/2017

REVENDICARI

1.Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe nigte cai de rulare cu raze mici pentru
platforme de ridicare si liftun de trepte caracterizatd prin aceea ca este alcatuitd dintr-un
mecanism de ghidare (T) si un carucior (S) care ruleazi pe o cale de rulare constituitd dintr-o
singura feava rotunda 1 la care descarcarea componentei axiale a forfei rezultate din aplicarea
sarcinii se efectueaza pe un suport al unei cremaliere (2), cu care este prevazuta calea de rulare,
prin intermediul unui corp (48) fixat pe o placa suport (83), al unui ax (49) si a unei role (50) iar
mecanismul de ghidare (T) este constituit din doua brate (A si B), prevazute fiecare cu cate doua
grade de libertate, si cu doud pinioane (J si K) care angreneaza cu o altd cremalierd (H) ce
gliseazd pe nigte ghidaje (19;19°) pozitionate pe un suport L si care poate asigura ghidarea
controlatd intr-un singur plan pe o teavd rotundd (l), prin nigte role sau semirole
(14,15,314,315,14°,15°,314°,315’), a unor pinioane de ghidare (8, 8') sau pe o teava rectangulara
(X) prin alte semirolele (114,115,114°,115°) sau alt tip de profil avand in acest caz rolele cu
geometrie corespunzatoare.

2. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe niste cai de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare i lifturi de trepte, caracterizata prin aceea ca mecanismul de ghidare
(T) si un carucior (S) sunt montate pe teava superioara | a caii de rulare aicatuitd din doua tevi (| si
I') legate intre ele printr-0 legatura L', iar descarcarea componentei axiale a fortei rezultate din
aplicarea sarcinii se efectueaza pe teava inferioara (I') a cai de rulare prin intermediul unui brat
(52) care se roteste in jurul unor bucse (56 $i 57) iar pe bratul (52) este pozitionat un ax 54 in jurul
caruia se roteste un corp (53) prevazut cu o rola (55).

3. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe niste cai de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare i lifturi de trepte, caracterizata prin aceea ca mecanismul de ghidare
(T) si caruciorul (S) sunt montate pe teava inferioara (l) a unei cai de rulare alcatuita din doua fevi
(I 5i I'") legate intre ele printr-o legaturd (L™"),iar descarcarea componentei axiale a fortei rezultate
din aplicarea sarcinii se efectueaza atat pe teava inferioara (l) prin intermediul unui suport cu rola
(V') fixat de o placa suport (38), precum si pe feava superioara (I”") prin intermediul unui brat (52)
prevazut cu o rola (60°)care se roteste in jurul unei bucse (60) fixata pe o placa suport (37).

4 Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe niste cai de rulare cu raze mici pentru
platforme de ridicare si lifturi de trepte conform revendicarii 1,2 si 3 caracterizata prin aceea ca
mecanismul de ghidare (T) este pozitionat pe axul longitudinal (i) al tevii (1), vertical, pentru o
interghidare controlata in plan vertical §i orizontal pentru o interghidare controlaté in plan orizontal,
sau pe partea superioara a tevii (I) prin niste brate (36, 36°) in care sunt fixate niste axe (34,34°,35
si 35°) pe care sunt montate niste semirole (214,215,214°,215°,216,217,216°si 217°), iar pe niste
brate (36 si 37) se monteaza nigte pinioane (J si K) prin intermediul unor axe (18,18 )care permit
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un grad de libertate necontrolat in plan orizontal si controlat in plan vertical prin angrenarea dintre
pinionul (J), cremaliera (H) si pinionul (K).

5. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe nigte cai de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare i lifturi de trepte conform revendicarii 1,2 $i 3 caracterizatd prin
accea ca in locul cremalierei (H) poate fi utilizat un grup de doué pinioane (H2 ; H3), pozitionate
pe doua axe (H4;HS5), fixate pe un support ( H1).

6. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe nigte cai de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte conform revendicarii 1,2 §i 3 caracterizatd prin
aceea cd bratele (A si B) ale mecanismului de ghidare (T) sunt alcatuite din nigte corpuri (3
respectiv 3')pe care sunt fixate niste bucse (11, 11°, 5 si § )precum si nigte lagare (16,17, 16°si
17’), iar in bucsele (11 si 11°) sunt fixate niste axe (12 si 12)asigurate cu inelele de siguranta (13
si 13°) si pe care sunt montate niste semirole (14 si 15 respectiv 14" si 15’ )pnn intermediul unor
bucge sau a unor rulmeniti (26 si 27) respectiv (26" si 27°) gi a unor arcuri (20,21, 22,23 respectiv
20°,21°,22',23’) iar asigurarea axiala se realizeaza prin nigte semiinelele (24 respectiv 24°) a unor
capace (25 respectiv 25°) gi a inelelor de siguranta (1 respectiv 1°), iar in bucgele (5 gi 5°) sunt
fixate nigte axe (4 si 4') asigurate cu nigte inele de siguranta (59 si 59°), si pe axele (4 si 4') intre
saibele (6 si 7) sunt montate niste pinioane de ghidare (8 si 87) sau niste semirole (314,315
respectiv 314',315°), prin intermediul unor bucge/rulmenti (101,102 respectiv 101°,102,") iar
asigurarea axiala a acestora este realizata prin niste semiinelele (24,24’), prin nigte capace (
25,25°) si a unor inele de siguranta (2 si 2°) iar in lagarele (16,17,16°,17') sunt montate axele
(18,18’) prin intermediul bucgelor/rulmentilor (103,104,403 respectiv 103°,104°,403,") asigurate cu
inelele de siguranta (29,30, respectiv 29°,30°), iar axele (18,18°) trec prin nigte pinioane (J si K)
permitand acestora i implicit bratelor (A si B) o migcare libera in plan orizontal dar controlata in
plan vertical prin angrenarea dintre pinionul (J), cremaliera (H) si pinionul (K).

7. Unitate de ghidare, sustinere gi deplasare a unei sarcini pe nigte cai de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare si lifturi de trepte conform revendicarii 1,2 §i 3 caracterizatd prin
aceea ca mecanismul carucior (S) este alcatuit dintr-un suport principal (L) aflat in legatura cu un
ansamblu de role (U) si cu un mecanism de antrenare (V).

8. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe nigte cai de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare gi liftun de trepte conform revendicarii 1,2 si 3 caracterizatd prin
aceea ca suportul principal (L) este alcatuit din nigte placi (37 si 38) fixate intre ele prin nigte bucse
distantiere (57,58 ,59 si 46), iar prin nigte bucse (57 si 59) trec niste tirantji (41 si 41°) ce sustin un
corp (40) al ansamblului de role (U) si care sunt asiguratj prin nigte semiinele (79,79°,179,179’),
nigte capace (78 ,178) si niste inele de siguranta ( 78°,178°).

9. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe nigte céi de rulare cu raze mici
pentru platforme de ridicare gi lifturi de trepte conform revendicani 1,2 si 3 caracterizatd prin
aceea cad ansamblu de role (U) este alcatuit dintr-un ax (42) al rolei orizontale prevazut in partea
frontala cu un canal (64) pentru a fi blocat intr-o bucga (58) printr-un stift filetat, si pe care este
montat un rulment (67), un capac (68), un arc (69), un suport (70) al senzorului centrifugal, o
semirola (43), un rulment (72°), un distantier suport (71), o semirola (44), un rulment (72), un
capac (76), un rulment (75), un capac (77), un arc (76°) gi un inel de siguranta (74) si dintr-yn ax
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(51) care este fixat si asigurat in corpul (40) la deplasare prin stiftul filetat (65°) iar la rasucire printr-
o strunjire excentrica i pe este fixat rumentul (82 si rola 45) asigurate prin inelele de siguranta (83
si 83°).

10. Unitate de ghidare, sustinere si deplasare a unei sarcini pe cai de rulare cu raze mici pentru
platform si lifturi de trepte conform revendicarii 1 caracterizatd prin aceea ca mecanismul de
antrenare (V) este alcatuit dintr-o bucsa (62) fixata in bucsa (46) a suportului principal (L) si
asigurata atat la deplasare axiala cat si la rasucire prin brida (39) iar in bucsa (62) este fixat
rulmentul (89) prin care trece arborele (47) care transfera miscarea de rotatie a unui reductor si
este prevazut in partea frontala cu pana (61), iar in partea opusa este fixat pinionul (D) asigurat
prin pana (86), semiinelele (87, 87°,84) si inelul de siguranta (85).

11
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Fig. 3.1
Cinematica comparativa a celor

doua solutii de ghidare
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F ig 9 Carucior S adaptat pentru functionarea pe o cale de rulare
’ avand o singura teava

Mecanism de ghidare T

@ Mecanism de descarcare a fortei axiale

rezultata prin aplicarea sarcinii




a 2017 00054 03/02/2017 /l/

Fia. 10 Carucior S adaptat pentru functionarea pe
g. o cale de rulare compusa din doua tevi

(52)»

Mecanism de descarcare a fortei axiale
pe teava inferioara I' a caii de rulare
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Unitate de deplasare si ghidare completa T + S

(g



a 2017 00054 03/02/2017 ?/

Fig. 12  Sectiune prin unitatea de deplasare si ghidare
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