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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do pomiaru prostoliniowosci pionowych prowadnikéw
obiektow ruchomych, zwtaszcza kabin dzwigéw osobowych, stosowane podczas montazu, kontrolach
eksploatacyjnych i regulacjach pokontrolnych.

Znanych jest wiele rozwigzan urzadzen do pomiaru prostoliniowosci prowadnikéw réznych
obiektéw poruszajgcych sie po pionowych i poziomych prowadnikach. Przyktadowo, urzgdzenie
przedstawione w polskim opisie patentowym PL 189000, przystosowane zwtaszcza do pomiaru pro-
stoliniowoéci szyn suwnicowych, zawiera woézek pomiarowy, prowadzony wzdtuz gtdwki prowadnika
na dwdch rolkach czotowych i przez zespdt rolek bocznych, dociskanych nozycowym zespotem spre-
zynowym. Wézek pomiarowy przeciggany jest wzdtuz prowadnika przez potgczong z nim przez prze-
gub platforme z zespotem napedowym i silnikiem elektrycznym. Na ramie wdzka pomiarowego zabu-
dowane sg elementy ukfadu pomiarowego w postaci tat pomiarowych lub lustra dalmierza a wyniki
odczytywane sg przy pomocy teodolitu, tachimetru lub niwelatora.

Znane jest rowniez z polskiego opisu patentowego PL185472 urzadzenie do pomiaru prostoli-
niowosci prowadnikdw szybowych, w ktérym stosowana jest metoda statej prostej z wykorzystaniem
ciegna odwzorowania. Na wozku jezdnym zamocowany jest czujnik pomiarowy pola magnetycznego
umieszczony wokét ciegna odwzorowania stanowigcego wzorzec prostoliniowosci. Czujnik potaczony
z wozkiem za pomocg elastycznych elementéw prowadzacych mierzy ruchy poprzeczne obwodu ma-
gnetycznego, utworzonego z magnesow statych, zwory i szczeliny powietrznej. Wyniki pomiaru zmian
natezenia pola magnetycznego transformowane na odchyiki prostoliniowos$ci rejestrowane sg w funk-
cji wzdtuznego potozenia na prowadniku.

W warunkach mocowania do $ciany lub konstrukcji nosnej pionowego prowadnika z bieznig bez
gtéwki majacej tylne powierzchnie zaczepowe, realizacja docisku wézka do prowadnika jest utrudnio-
na i konstrukcyjnie ztozona.

Urzgdzenie do pomiaru prostoliniowosci pionowych prowadnikéw wedtug niniejszego wynalazku
ma podobnie jak w powyzej opisanych rozwigzaniach wézek pomiarowy, prowadzony wzdtuz gtéwki
prowadnika na dwdch rolkach czotowych i przez rolki boczne dociskane zespotem sprezynowym.
Urzadzenie wyposazone jest w zespot napedowy z silnikiem elektrycznym, w blok rejestrujgcy i czujnik
pomiarowy prostoliniowosci potgczony z ramg wézka. Istota wynalazku polega na tym, ze woézek po-
miarowy napedzany jest przez dwie rolki boczne, tozyskowane w poblizu gérnego konca ramy wozka
pomiarowego oraz ktorych fozyskowanie zabudowane jest w mechanizmie wychylajgcym, ktéry zmie-
nia pochylenie osi obrotu rolek bocznych wzgledem poziomu: pod katem w goére — przy kierunku jazdy
w dot, i pod katem w dot — przy kierunku jazdy w gore wozka pomiarowego. W rozwigzaniu takim nie-
zaleznie od kierunku ruchu wozka sktadowe sit momentu obrotowego doprowadzonego na napedzane
rolki boczne dociskajg wozek do prowadnika.

Korzystnym konstrukcyjnie jest, gdy rolki boczne napedzane sg przez walki gietkie, a takze gdy
ich powierzchnie toczne sg bieznikowane.

Korzystnym jest rowniez, gdy co najmniej dolna rolka czotowa ma rowek prowadzacy, obejmu-
jacy krawedzie biezni prowadnika — co umozliwia pomiar prostoliniowosci takze w drugim kierunku,
prostopadtym do wzdtuznej osi prowadnika.

Celowym jest gdy jako czujnik pomiarowy zastosowany jest inklinometr elektroniczny, ktérego
sygnat przekazywany jest do bloku rejestrujgcego.

Urzgdzenie wedtug wynalazku przyblizone jest opisem przyktadowego wykonania, przedsta-
wionego w ujeciu schematycznym na rysunku. Figura 1 pokazuje widok z boku, a fig. 2 — widok z goéry
urzadzenia.

Rama wdzka pomiarowego 1 prowadzona jest wzdtuz teowego prowadnika 8 na dwdch rolkach
czotowych 2a i 2b oraz przez bieznikowane rolki boczne 3, dociskane do przeciwlegtych powierzchni
prowadnika 8 zespotem sprezynowym 3a. Wozek pomiarowy napedzany jest przez dwie rolki boczne 3,
tozyskowane w poblizu gérnego konca ramy wézka pomiarowego 1 oraz ktérych tozyskowanie zabu-
dowane jest w mechanizmie wychylajacym 5. Mechanizm wychylajgcy 5 zmienia pochylenie osi obrotu
rolek bocznych 3 wzgledem poziomu: pod katem o w gore przy kierunku jazdy w doét K1 i pod katem
w dot przy kierunku jazdy w gore K2 wozka pomiarowego 5. Na wozku pomiarowym zabudowany jest
zespo6t napedowy 4 z silnikiem elektrycznym i przektadnig o dwdch watach wyjsciowych, od ktérych
watkami gietkimi 4a napedzane sg rolki boczne 3. Jako czujnik pomiarowy prostoliniowoéci 7 zasto-
sowany jest inklinometr elektroniczny, ktérego sygnat przekazywany jest do bloku rejestrujgcego 6.
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Urzagdzenie moze by¢ zasilane z zamocowanego na ramie 1 akumulatora, wzglednie przewodem
z gornego bebna nawojowego.

Przy zastosowaniu inklinometru mierzacego odchylenie od kierunku grawitacyjnego w dwaoch
kierunkach prostopadtych do pionu prowadzenie wézka wzdtuz osi wzdtuznej prowadnika 8 zapewni¢
moze wykonanie na biezni dolnej rolki czotowej 2b rowka obejmujgcego krawedzie biezni prowadnika 8,
przy ustalonym potozeniu osi obrotu jednej z rolek bocznych 3.

Wykaz oznaczen na rysunku

1. rama woézka pomiarowego

2a. gérna rolka czotowa

2b. dolna rolka czotowa

3. rolka boczna

3a. zespot sprezynowy

4. zespot napedowy

4a. watek gietki

5. mechanizm wychylajgcy

6. blok rejestrujacy

7. czujnik pomiarowy prostoliniowo$ci

8. prowadnik

o. kat wychylenia osi rolki bocznej w gore
K1. kierunek jazdy wozka w do6t

B. kat wychylenia osi rolki bocznej w dot
K2. kierunek jazdy wézka w goére

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie do pomiaru prostoliniowosci pionowych prowadnikéw obiektéw ruchomych,
zwlaszcza kabin dzwigéw osobowych, zawierajgce wédzek pomiarowy, prowadzony wzdtuz gtowki
prowadnika na dwdch rolkach czotowych i przez rolki boczne dociskane zespotem sprezynowym, oraz
wyposazony w zespot napedowy z silnikiem elektrycznym, w blok rejestrujgcy i czujnik pomiarowy
prostoliniowosci potgczony z ramg wdzka, znamienne tym, ze wozek pomiarowy (1) napedzany jest
przez dwie rolki boczne (3), tozyskowane w poblizu gérnego konca ramy wézka pomiarowego (1) oraz
ktorych tozyskowanie zabudowane jest w mechanizmie wychylajagcym (5), ktéry zmienia pochylenie osi
obrotu rolek bocznych (3) wzgledem poziomu: pod katem w goére (o) przy kierunku jazdy w doét (K1)
i pod katem w dot () przy kierunku jazdy w gore (K2) wozka pomiarowego.

2. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze rolki boczne (3) napedzane sg przez watki
gietkie (4a).

3. Urzadzenie wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienne tym, ze rolki boczne (3) majg bieznikowane
powierzchnie toczne.

4. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze co najmniej dolna rolka czotowa (2b) ma
rowek prowadzgcy, obejmujgcy krawedzie biezni prowadnika (8).

5. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze czujnik pomiarowy (7) stanowi inklinometr
elektroniczny, ktérego sygnat przekazywany jest do bloku rejestrujgcego (6).
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