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Prezenta inventie se refera la un dispozitiv de sustinere pentru un stalp, in special
un dispozitiv de retinere echipat cu brate de strangere.

In domeniul liniilor electrice aeriene, este cunoscuté nevoia de a efectua activitati de
intretinere periodice sau extraordinare la stalpii de sprijin. In aceste cazuri, uneori este
necesara o interventie care solicita cu o sarcina dezechilibrata stalpul, cu riscul ca aceasta
operatie sa compromita stabilitatea statica a stalpului in sine.

Din motive de siguranta, folosirea sustinerii stalpului pe sol cu doua sau trei cabluri
de ancorare la sol este, prin urmare, larg raspandita. Cablurile de sustinere trebuie agatate
in partea superioara a stalpului si apoi fixate si intinse la capatul de langa sol. Pentru a fixa
capatul cablurilor in partea superioara a stélpilor, cu exceptia cazului in care se folosesc
platforme mobile, se utilizeaza un dispozitiv de atasare care poate fi adus in partea
superioara a stalpului si fixat in pozitie, actionand de jos.

Un astfel de dispozitiv este configurat in mod obisnuit ca un sistem de centura,
prevazut cu o placa de ancorare de care atarna cablurile de sustinere si un cablu de colier,
care este proiectat pentru a lega strans stalpul. Sistemul de centura este deschis si plasat
in jurul stalpului, la o Tnaltime accesibila de un operator; cablul de colier este inchis in jurul
stalpului, ramanand liber, astfel incat sistemul sa poata fi impins in sus utilizand tije de
manevrare; cand sistemul de centura este la Tnaltimea dorita, prin intermediul tijei de
manevrare este produsa rotirea unui surub filetat sau surub melcat, integrata cu placa de
ancorare, retragerea elastica producand o solicitare a cablului de colier, pana cand este
legat strans in jurul stalp.

Tn acest fel, sistemul de centura este fixat ferm pe varful stalpului si apoi este posibila
ancorarea cablurilor de sustinere la sol, care atarna de placa de ancorare.

Asa cum poate fi inteles, acest sistem cunoscut are unele dezavantaje. Mai intai de
toate, trebuind sa se deschida si sa se inchida cablul de colier, este necesara asamblarea
lui la o0 inalfime care poate fi atinsa de un operator si apoi impingerea lui progresiva in sus,
o actiune care implica o pierdere de timp discreta. Mai mult decéat atat, operatiunea de
ridicare a sistemului nu este lipsitd de blocaje, deoarece cablul de colier tinde sa se
opreasca pe stalp, ceea ce face ca interventia sa fie mai dificila. Uneori se poate intampla
ca interventia sa fie imposibila, din cauza unor obstacole insurmontabile pe stalp (cum ar fi
coroane de varf sau console proeminente particulare), forfdnd operatorul sa renunte la
operatiunea de sustinere de la sol.

In stadiul tehnicii au fost propuse deja alte sisteme de ancorare a stalpilor. De
exemplu, documentul US 6164609 dezvaluie o ancorare de stalp, care asigura o centura
circulara formata din doua semi-inele articulate impreuna. Cu toate acestea, acest sistem
necesita ca stalpul sa aiba un diametru standard si constant de-a lungul inal{imii, deoarece
centura circulara are un diametru fix si este prevazuta cu rofi culisante pentru a deplasa
ancorarea de la partea inferioara catre varful stalpului. Nu exista mijloace de strangere care
sa poata fi manevrate de catre operator odata ce centura a fost plasata la Tnaltimea dorita.

Documentul US 3190111 dezvaluie un aparat pentru detectarea defectelor de
structura a unui stalp electric, al carui dispozitiv de atasare de stalp este constituit dintr-un
distantier vertical la ale carui capete sunt prevazute cate o pereche de brate cu strangere,
cu autoreglare la diametrul stalpului, printr-un mecanism cu parghii si arcuri. Sistemul de
sustinere are doua brate superioare si doua brate inferioare independente, care se extind
pe un plan orizontal. Contactul bratelor cu stalpul se face prin intermediul unor role pozitio-
nate perpendicular pe generatoare pentru a usura deplasarea axiala in lungul stalpului.
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Constructia specifica a acestui sistem asigura o usoara adaptabilitate la diametrul
stalpului, prin intermediul unor mijloace de revenire elastice, dar nu este adecvata pentru
fixarea ferma a unei ancorari la stalp, deoarece nu asigura mijloace de strangere
manevrabile.

Documentul US 20090249590 A1 dezvaluie un dispozitiv de prindere adaptat pentru
a fi atasat pe stalpi cu sectiune variabila. Dispozitivul prezinta o pereche de brate articulate
pentru a oscila spre o pozitie inchis, in care suprafetele prevazute la interior vin in contact
cu exteriorul stalpului, iar prin Tnchiderea unui excentric se produce solidarizarea dispoziti-
vului pe stalp. Dispozitivul prezinta la partea exterioara, in lungul axei niste canale coada de
randunica, infundate, in care sa introduc niste inele conjugate pentru prinderea unor ancore,
la sol.

Obiectivul prezentei inventii este acela de a depasi dezavantajele care afecteaza
stadiul tehnicii, prin asigurarea unui dispozitiv de sustinere care poate fi montat rapid si usor
pe orice stalp, cu posibilitate de strangere controlata si fara neajunsuri de blocare.

Acest obiectiv este realizat prin caracteristicile mentionate in revendicarea 1.

Revendicarile dependente descriu caracteristicile preferate ale inventiei.

Alte caracteristici si avantaje ale inventiei vor fi oricum mai evidente din urmatoarea
descriere detaliatda a unui exemplu preferat de realizare, dat doar cu titlu de exemplu
nelimitativ si ilustrat in desenele insotitoare, in care:

- fig. 1, este o vedere in perspectiva a unui dispozitiv de atasare conform inventiei;

- fig. 2, este o vedere in proiectie verticala din lateral a dispozitivului din fig. 1;

- fig. 2A, este o vedere in sectiune conform liniei A-A din fig. 2;

- fig. 2B, este o vedere in proiectie verticala din lateral a dispozitivului din fig. 2;

- fig. 3A si 3B, sunt, respectiv, vederi in proiectie verticala din spate si laterala ale
dispozitivului din fig. 1 Tn aranjament "deschis";

- fig. 3C si 3D, sunt, respectiv, vederi in proiectie verticala din spate si laterala ale
dispozitivului din fig. 1 Tn aranjament "inchis";

- fig. 4-8B, sunt vederi grafice in perspectiva ale diferitelor etape pentru fixarea
dispozitivului conform inventiei la un stalp cu sectiune plina; si

- fig. 9A-9D, sunt vederi grafice in perspectiva ale dispozitivului, conform inventiei,
fixat in diverse moduri la un stalp cu zabrele.

Obiectul inventiei este un dispozitiv de atasare la un stalp, care poate fi utilizat ca
sistem de sustinere in toate acele cazuri in care stalpul (plin sau cu zabrele) trebuie pus in
siguranta statica inainte de a putea interveni pe o linie aeriana.

Dispozitivul conform inventiei are, intr-o maniera clar diferita de ceea ce a fost propus
in stadiul tehnicii, un sistem cu patru brate/falci opuse, dispuse astfel incat sa stranga ferm
un stalp sau suport care trebuie sustinut.

In particular, si asa cum este ilustrat in fig. 1-2B, dispozitivul conform inventiei are un
corp central 1 din care pornesc patru brate arcuite 2a-2d. In particular, cele patru brate
arcuite 2a-2d se extind lateral, intr-un plan, din corpul principal 1 si apoi se pliaza la
aproximativ 90° catre o fata frontal& a dispozitivului, formand arce. In acest fel este posibil
sa se defineasca un cadru care are in vederea plana de sus o configuratie adecvata pentru
a lega sectiunea transversala a unui stalp de sustinere.

De preferinta, cele patru brate arcuite 2a-2d sunt, in perechi, parte a elementelor
individuale rigide 2a-2b si 2c-2d simetrice in forma de C, articulate reciproc cu o balama
comuna 3 dispusa pe axa lor de simetrie. In particular, axa balamalei este prevazuta s4 fie
dispusa perpendicular pe stalpul pe care trebuie atasat dispozitivul, astfel incat bratele sa
se poata roti intr-un plan vertical printr-o singura interventie pe balamaua comuna, strangand
simultan stalpul de pe doua laturi opuse la doua niveluri diferite.

3

11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

49



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

RO 133591 B1

Intr-un exemplu preferat de realizare, asa cum este prezentat in fig. 2A, cele doud
perechi de brate sau elemente rigide 2a-2b si 2c-2d sunt plasate una in alta - si anume una
in fata celeilalte - si cuplate la aceeasi balama 3. Aceasta din urma este fixata intre peretii
ventral 1a si dorsal 1b ai corpului principal 1 si are uri pivot de ghidare 3a proiectat sa
alunece de-a lungul unei axe longitudinale a dispozitivului in interiorul unei fante de ghidare
1c.

Pe elementele rigide 2a-2b si 2c-2d sunt prevazute, de asemenea, doua ghidaje sau
fante arcuite 4a si 4b, destinate sa se cupleze cu stifturile de ghidare 5a si 5b asociate,
solidare cu corpul principal 1. Aceasta fixare reciproca intre bratele 2a-2d si corpul principal
1 - definita atat de stiftul mobil 3a din fanta 3, cat si de stifturile de ghidare fixe 5a-5b din
ghidajele arcuite 4a-4b, precum si de catre fixarea superioara a unui element de manevrare
6 cu corpul principal 1 (asa cum va fi explicat mai bine mai jos) - are ca rezultat posibilitatea
de deschidere/inchidere reciproca a perechilor de brate 2a-2b si 2c-2d pur si simplu prin
translatarea balamalei comune 3, adica a pivotului 3a de-a lungul fantei 1¢. Prin urmare, un
singur element de manevrare, stiftul 3a, este prevazut pentru strangerea dispozitivului pe un
stalp.

Pentru aceasta functie, fanta 1c are o extensie si doua capete astfel incat cursa
poate avea loc de-a lungul axei longitudinale a corpului 1 intre un capat apropiat, aproape
de cele doua stifturi 5a-5b si un capat departat, mai departe de stifturile 5a-5b.

Forma arcuita a ghidajelor 4a si 4b face ca actionarea perechilor de brate sa fie mai
eficienta, deoarece permite o miscare mai mare a bratelor 2a-2b si 2c-2d si o0 mai buna
distributie a fortelor.

Atunci cand pivotul 3a se afla la capatul cursei capatului apropiat, de exemplu, cel
superior ("superior" si "inferior" se refera aici la dispunerea dispozitivului in pozitia montat
pe un stalp), perechile de bratele 2a-2b si 2c-2d sunt apropiate impreuna si dispozitivul este
intr-un aranjament "desfasurat sau deschis"; atunci cand pivotul 3a este la capatul cursei
capatului departat, adica cel inferior, perechile de brate 2a-2b si 2c-2d sunt departate una
de cealalta si dispozitivul este Tn aranjamentul "strans sau inchis". Diferenta dintre cele doua
aranjamente este astfel incat - vazut intr-o vedere plana de sus, adica in directia axei sale
longitudinale - dispozitivul are bratele 2a-2d care leaga doua zone diferite, 0 zona mai larga
atunci cand este in aranjamentul deschis si 0 zona mai restransa atunci cand este in
aranjamentul inchis. Acest lucru reflecta faptul ca, in pozitia deschisa, dispozitivul poate
gazdui liber sectiunea plana a unui stalp, in timp ce in pozitia inchisa dispozitivul strange
stalpul, in doua pozitii la inal{imi diferite si nu mai permite o deplasare relativa.

Pentru a obtine miscarea elementului de strangere, adica a pivotului 3a al balamalei
3, conform exemplului de realizare ilustrat, este prevazut un sistem de piulita cu surub melcat
(prezentat in fig.2A). Desi mijloacele surub piulitd sunt solidare in translatie cu balamaua 3,
mijlocul surub melcat este obtinut pe un arbore al unui element de manevrare 6, liber numai
in rotatie pe axa sa fata de corpul principal 1. Elementul de manevrare 6 este de fapt refinut
pe corpul principal 1, astfel incat sa nu se poata deplasa axial, dar este liber sa se roteasca
pe axa sa.

Elementul de manevrare 6 este configurat suplimentar, intr-o portiune inferioara a
acestuia, astfel incéat sa fie cuplat cu un capat superior al unei bare sau o tija de manevrare
cu care un operator poate ridica dispozitivul de atasare. Aceeasi bara sau tija de manevrare
este apoi utilizata de catre operator pentru a roti elementul de manevrare 6 pe axa sa si
pentru a determina deschiderea sau inchiderea (in functie de directia de rotatie) a celor doua
perechi de brate 2a-2b si 2c-2d.



RO 133591 B1

In final, dispozitivul conform inventiei are puncte de atasare destinate pentru fixarea
corzilor sau cablurilor. Conform exemplului de realizare ilustrat, punctele de atasare sunt sub
forma de bolturi cu ochi 7 montate la capetele a doua brate opuse 2b si 2d si la corpul
principal 1, de exemplu pe placa dorsala 1b.

In mod avantajos, pentru o mai bund aderentd la stalpii cu sectiune circulara
(cilindrica sau cu o anumita forma conica), pe fata frontala - adica cea destinata aderarii la
stalpul de sustinut - al corpului principal 1, placa ventrala 1a este prevazuta cu o sectiune
transversala in forma de U. Cele doua aripi 1a" ale placii in forma de U se extind de-a lungul
axeilongitudinale a corpului 1 si sunt proiectate sa se sprijine pe liniile paralele ale suprafetei
rotunjite a unui stalp cu o sectiune circulara, asa cum este prezentat in fig. 5.

Fig. 4-8 prezinta o secventa de montaj a dispozitivului conform inventiei.

Mai intai, dispozitivul de sustinere este fixat, prin intermediul elementului de comanda
6, la capatul superior al tijei de manevrare A, iar capetele superioare ale unui numar
corespunzator de cabluri de sustinere C,-C, sunt fixate pe bolturile cu ochi 7.

Spre deosebire de ceea ce s-a intamplat in stadiul tehnicii, dispozitivul - in dispunere
deschisa sau, in orice caz, la deschiderea minima necesara pentru a cuprinde stalpul (pentru
a accelera operatiunea) - este adus direct la inal{imea dorita prin intermediul tijei de
manevrare A (fig. 4). Apoi, dispozitivul este mutat mai aproape de stalp, plasand aripile 1a'
ale placii ventrale in forma de U pe suprafata stalpului (fig. 5). In acest moment, prin rotirea
tijei de manevrare A pe axa sa, elementul de manevrare 6 este, de asemenea, rotit si este
efectuata o actiune asupra elementului de strangere care inchide bratele 2a-2d, care astfel
se strang pe stélp (fig. 6) paAna cand acestea ajung stranse puternic si evita orice miscare
relativa (fig. 7).

Odata ce dispozitivul a fost fixat, cablurile C,-C, pot fi intinse si capatul inferior poate
fi infipt in sol. De preferinta, cablurile atasate la brate sunt incrucisate (fig.8A si 8B) nainte
de intinderea acestora, astfel incat tensiunea tinde, eventual, sa produca o actiune care
strange suplimentar bratele fata de stalp.

In final, fig. 9A-9D prezinta alte cai posibile de atasare a dispozitivului de sustinere
la un stalp cu zabrele vertical (fig.9A-9B) sau orizontal (fig.9C-9D). Trebuie remarcat faptul
ca corpul principal 1 al dispozitivului este aranjat, de preferinta, intotdeauna cu axa sa
longitudinala intr-o directie verticala, astfel incat functionarea tijei de manevrare este mai
usoara. In caz contrar, este recomandabil s& se asigure o articulatie sferica intre elementul
de manevrare 6 si tija de comanda A.

Asa cum se poate vedea din descrierea de mai sus, dispozitivul de sustinere conform
inventiei rezolva perfect obiectivele expuse in partea introductiva.

Datorita unei constructii simple si eficiente, este posibila sustinerea rapida a unui
stalp, fara blocare, deoarece dispozitivul este plasat direct la inaltimea dorita si prins cu un
singur element de strangere intr-o maniera excelenta. Forma specifica cu patru brate opuse
permite, de asemenea, atasarea la o structura cu zabrele.

Se intelege totusi ca inventia nu este limitata la exemplele de realizare particulare
ilustrate mai sus, care reprezinta doar exemple nelimitative ale scopului sau, ci ca sunt
posibile numeroase variante, toate la indemana unui specialist in domeniu, fara a ne
indeparta astfel de scopul inventiei.

In particular, sistemul de ghidare relativa intre corpul principal si bratele de strangere
poate de asemenea sa aiba o forma si configuratie diferite, cu conditia, de preferinta, sa fie
posibila strangerea si deschiderea bratelor prin actionarea asupra unui singur element de
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strangere simplu. De exemplu, bratele se pot apropia reciproc intr-un mod liniar, in loc sa fie
articulate prin rotatie. Elementul de manevrare poate lua de asemenea configuratii diferite
si este posibil ca acesta sa nu coincida exact cu portiunea de cuplare a benzii de ridicare.

Mai mult decat atat, forma si profilul sectiunii bratelor pot varia in raport cu cel
prezentat: ceea ce este esentjal este posibilitatea de strangere cu usurinta a stalpului, pentru
a fiTn masura sa se aduca dispozitivul in apropierea stalpului in directia transversala, pentru
ca apoi sa se fixeze si sa se previna o culisare relativa intre dispozitiv si stalp.
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Revendicari

1. Dispozitiv de sustinere pentru un stalp de linie aeriana, cuprinzand un dispozitiv
de atasare destinat a fi fixat pe un stalp din care se ramifica cablurile de ancorare la sol,
dispozitivul de atasare cuprinzand cel putin un corp rigid principal (1) conectat la bara de
ridicare, si mijloace de strangere destinate a fi strAnse pe un stalp, caracterizat prin aceea
ca mijloacele de strangere mentionate sunt sub forma a cel putin doua perechi de brate de
strangere rigide (2a-2d) cu forma arcuita, care sunt montate pe corpul principal (1), intr-o
maniera apropiabila, doua cate doua, printr-o singura legatura de manevrare controlata de
un element de manevrare (6) montat pe corpul principal (1) mentionat.

2. Dispozitiv de sustinere conform revendicarii 1, in care perechile de brate rigide
(2a-2d) se rotesc reciproc in jurul unei balamale comune (3) gazduita in corpul principal
mentionat.

3. Dispozitiv de sustinere conform revendicarii 2, in care balamaua comuna (3) este
montata culisant de-a lungul unei axe longitudinale a corpului principal (1) si in care sunt
prevazute mijloace de retinere (4a, 4b, 5a, 5b) suplimentare intre perechile de brate (2a-2d)
si respectivul corp principal (1) pentru a determina o miscare de rotatie intre perechile de
brate (2a-2d) ca rezultat al miscarii articulatiei comune (3) mentionate.

4. Dispozitiv de sustinere conform revendicarii 3, Tn care mijloacele de retinere
mentionate mai sus sunt niste ghidaje sau fante arcuite (4a, 4b) cuplate cu stifturi de ghidare
(5a, 5b) asociate.

5. Dispozitiv de sustinere conform revendicarii 2, 3 sau 4, in care elementul de
manevrare (6) este in forma de ax prevazut cu un surub melcat adaptat pentru a produce
glisarea unui corp de piulita solidar cu balamaua comuna (3).

6. Dispozitiv de sustinere conform oricareia dintre revendicarile 2 la 5, in care
perechile de brate rigide (2a-2d) sunt fiecare parte a unui singur element rigid in forma de
C, arcuit.

7. Dispozitiv de sustinere conform oricareia dintre revendicarile precedente, in care
corpul principal mentionat are o placa ventrala (1a) si o placa dorsala (1b) intre care sunt
gazduite portiuni de baza ale perechilor de brate (2a-2d).

8. Dispozitiv de sustinere conform oricareia dintre revendicarile precedente, in care
corpul principal (1) are o zona ventrala (1a) prevazuta cu doua aripi (1a') care se extind
paralele de-a lungul axei longitudinale.

9. Dispozitiv de sustinere conform oricareia dintre revendicarile precedente, in care
cel putin trei puncte de atagare pentru cablurile de ancorare la sol (C,-C,) sunt sub forma de
suruburi cu ochi (7) montate la capetele a doua brate opuse (2b, 2d ) si pe corpul
principal (1).
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