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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest przyrzad do pomiaru geometrii rowkéw két, krazkéw i rolek wspot-
pracujgcych z linami, zwlaszcza z linami stalowymi.

Zaréwno srednica rowka mierzona na tzw. podzialowym promieniu rowka linowego jak i jego
ksztatt oraz wymiary, w bezposredni sposéb determinujg warunki pracy dla lin, zarébwno w ukfadach
linowych napeddéw ciernych jak rowniez tylko obtaczajgcych sie po biezni. Bieznia (rowek), moze by¢
wykonana bezposrednio w materiale wienca kota linowego jak i w specjalnym materiale umieszczo-
nym w wiencu. Zwiaszcza srednica rowkow kot i krgzkoéw linowych nie moze byé dowolna, gdyz ten
parametr jest jednym z podstawowych, decydujgcych trwatosci zmeczeniowej lin. Warto$¢ tego para-
metru mierzona w $rednicy podziatowej kofa lub krgzka linowego powinna by¢ wyzsza o okoto 6% od
Srednicy nominalnej liny. Lina wspétpracujgca z tak wykonanym rowkiem ma najwyzszg trwato$¢ zme-
czeniowg. W trakcie pracy uktadu linowego na skutek dziatania sit tarcia zmienia sie zaréwno ksztaft
jak i $rednica rowka jak réwniez zmienia sie tez $rednica liny. Srednica i geometria rowka linowego
determinuje w znacznym stopniu czas pracy ukfadu linowego, dlatego te parametry, a zwtaszcza
srednica, muszg by¢ mierzone w okresie eksploatacji.

Dotychczasowe pomiary geometrii két linowych byty realizowane za pomoca tradycyjnych przy-
rzagdow pomiarowych poprzez pomiar gtebokosci szerokosci rowka za pomocg suwmiarek, mikrome-
trow. Oceny dokonywano na podstawie badan wizualnych i pomiaréw tradycyjnymi metodami poprzez
zastosowanie sprawdzianow (specjalnie wykonanych przyrzgdéw pomiarowych) do rowkéw kot lino-
wych. Geometria rowkow két linowych wptywa m. in. resurs pracy lin stosowanych w urzgdzeniach
transportu linowego, dlatego tez kontrola geometrii rowkéw powinna by¢ wykonywana czesto.

W wielolinowych urzadzeniach szybowych, znane jest zjawisko nierébwnomiernosci obcigzenia
lin nosnych, zwigzane ze zmiang diugosci poszczegdlnych lin, przewijajgcych sie na rowkach kot
o réznych srednicach. Znane sg z polskich opisow patentowych PL 153748 (Uktad do kontroli sit
w linach nosnych wielolinowych urzadzen wyciggowych), PL 155060 (Sposob korygowania sit w linach
nosnych wielolinowego urzgdzenia wyciggowego), urzadzenia pomiarowe sit w linach oraz sposoby
korygowania nierdwnomiernosci tych obcigzenh, stuzgce do monitorowania sit w linach w ukfadach
wielolinowych. Korygowanie odbywa sie poprzez zmiane dtugosci liny (skracanie), lub poprzez zmiane
grubosci wktadek regulacyjnych w zawieszeniu linowym.

Jednym z czynnikéw wptywajgcych na nierdwnomiernosé rozkfadu sit w linach sg zmiany geo-
metrii rowkow kot linowych. W czasie eksploatacji rowki kot linowych ulegajg zuzyciu poprzez wytarcie.
Wyktadziny kot linowych stuzg takze do obnizenia wartosci naciskéw oraz w celu zwiekszenia wspot-
czynnika tarcia pomiedzy ling, a bieznig kota. Ma to znaczenie w linowych napedach ciernych,
zwlaszcza w gorniczych urzadzeniach wyciggowych i kolejach linowych wszystkich typow. Wytozone
wykfadzinami z tworzyw sztucznych kota linowe (takze wspotpracujgce kofa kierujgce) obnizajg réw-
niez poziom hatasu. Ma to duze znaczenie w przypadku kolei linowych. Nieréwnomierne zuzywanie
sie rowkoéw kot linowych, w szczegdlnosci wyposazonych w wyktadziny, wynika z réznych stanéw
obcigzen lin pracujgcych na kotach w uktadach wielolinowych. Maszyny wyciggowe pracujg w trud-
nych warunkach gdyz liny przenoszg réznego rodzaju zanieczyszczenia, pyly, czastki mineralne
z przepadu transportowanego urobku itp., zalegajgce na powierzchni i pomiedzy splotkami liny.

W uktadach wielolinowych w trakcie eksploatacji, rowki kot linowych ulegajg nieréwnomiernemu
zuzyciu. Zuzycie to prowadzi zaréwno do zmniejszania sie srednicy tzw. podziatowej, jak i do prze-
mieszczania sie wytartego rowka w kierunku obrzezy kota. Taka sytuacja ma wpltyw na zmiany sit
w linach no$nych uktadéw wielolinowych maszyny wyciggowej, moze tez prowadzi¢ do indukowania
drgan w linach. Wynika stad konieczno$¢ kontrolowania geometrii rowkow két linowych w czasie eks-
ploataciji i ich naprawa. Metody naprawy sprowadzajg sie do przetaczania i uformowania w ten sposéb
nowej geometrii rowkow, lub poprzez wymiane wyktadzin na nowe. Skutecznie wykonana operacja
prowadzi do wyréwnowazenia sit w linach. Poniewaz wartosci sit w linach w duzym stopniu wynikajg
ze sztywnosci wzdtuznej poszczegdlnych gatezi lin, przetaczania rowkéw wykonuje sie niekiedy kilku-
krotnie w trakcie eksploatacji jednego kompletu lin.

Celem rozwigzania jest wskazanie poprzez przyrzad sposobu pomiaru geometrii rowkow kot
linowych, ktéry umozliwia ich szybkg ocene na catym obwodzie kota, rolki lub krgzka linowego. Przy-
rzad moze by¢ rowniez zastosowany jako ukfad kontroli do prowadzenia kot napedowych w kolejach
linowych, poniewaz istnieje mozliwo$¢ pomiaru bicia wzdtuznego.
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Przyrzad pomiarowy geometrii rowkow kot, krgzkéw i rolek wspotpracujgcych z linami, sktada
sie z enkodera potagczonego stykowo z watem kota linowego, umieszczonego prostopadle do osi obro-
tu kofa linowego O; potaczonego za pomocg przewoddéw potgczeniowych z zespotem rejestrujgco-
-sterujgcym, ktéry taczy sie za pomocg przewodow przesytowych: z czujnikiem laserowym umiesz-
czonym prostopadle do osi obrotu kota linowego O,, w odlegtosci potowy srednicy kota i potowy za-
kresu pomiarowego, osig optyczng O,, prostopadle do osi obrotu kota linowego O4, réwnolegle wzgle-
dem pfaszczyzny bazowej A umieszczonej w odlegtosci x od ptaszczyzny przechodzacej przez srodek
symetrii rowka kota linowego oraz prostopadle wzgledem pfaszczyzny bazowej B umieszczonej
w odlegtosci y od ptaszczyzny przechodzgcej przez os$ obrotu kota linowego O; z kamerg; urzadze-
niem przetwarzajgcym informacje.

Zastosowanie przyrzadu oraz sposobu pomiaru geometrii rowkow kot linowych, krgzkow i rolek
pozwala na bardzo szybkg identyfikacje zmian $rednicy szerokosci tych rowkoéw oraz przyczynia sie
do przyspieszenia wykonania operacji technologicznych zwigzanych z przetaczaniem rowkow kot
linowych, wymiang wykfadzin itp. Przyrzad moze mie¢ rowniez zastosowanie przy wyznaczaniu bicia
osiowego tych kot linowych, ktére zwigzane jest z zuzyciem uktadu tozyskowania tych kot.

Przedmiot rozwigzania zostat przedstawiony w przykfadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia uproszczony schemat przyrzadu, fig. 2 przedstawia uproszczony schemat z uwi-
docznionym przekrojem kota z zaznaczeniem ptaszczyzny bazowej A oraz osi obrotu kota Oy, fig. 3
przedstawia uproszczony schemat z uwidocznionym przekrojem kota z zaznaczeniem ptaszczyzny
bazowej B oraz osi optycznej czujnika laserowego O,.

Przyrzad do pomiaru geometrii rowkow wedtug wynalazku sktada sie z enkodera 1 potaczonego
stykowo z watem kota linowego, umieszczonego prostopadle do osi obrotu kota linowego O, potgczo-
nego za pomoca przewodow potgczeniowych z zespotem rejestrujgco-sterujacym 4, ktéry tgczy sie za
pomocg przewodow przesytowych: z czujnikiem laserowym 3; kamerg 2 oraz urzgdzeniem przetwa-
rzajgcym informacje 5.

Enkoder 1 umieszczony w osi obrotu kota linowego O,, poprzez zespot rejestrujgco-sterujacy 4
wyzwala czujnik laserowy 3, ktéry mierzy i rejestruje w trakcie przemieszczenia kgtowego kota wzgle-
dem jego osi obrotu, na caltym obwodzie kota linowego, odchylenie o kat o profilu rowka kota od osi
optycznej wzgledem ptaszczyzny bazowej A umieszczonej réwnolegle w odlegtosci x od ptaszczyzny
przechodzacej przez srodek symetrii rowka oraz umieszczonej prostopadle w odlegtosci y od ptasz-
czyzny bazowej B przechodzgcej przez o$ obrotu kota linowego O;. Sygnat z czujnika laserowego 3
poprzez zespét rejestrujgco-przetwarzajagcy 4 jest przeksztatcony w profil rowka na catym obwodzie
i rejestrowany za pomocg kamery 2, a nastepnie wy$wietlany na ekranie urzadzenia przetwarzajgcego
informacje 5 jako obraz tréjwymiarowy geometrii rowka kota linowego.

Zastrzezenia patentowe

1. Przyrzad pomiarowy geometrii rowkow kot, krgzkéw i rolek wspétpracujacych z linami, zna-
mienny tym, ze sktada sie z enkodera (1) potaczonego stykowo z watem kota linowego,
umieszczonego prostopadle do osi obrotu kota linowego O; potgczonego za pomocg prze-
wodow potgczeniowych z zespotem rejestrujgco-sterujgcym (4), ktéry tgczy sie za pomoca
przewodow przesytowych: z czujnikiem laserowym (3) umieszczonym prostopadle do osi ob-
rotu kota linowego O;, w odlegtosci potowy Srednicy kofa i potowy zakresu pomiarowego,
osig optyczng O,, prostopadle do osi obrotu kota linowego O;, rownolegle wzgledem ptasz-
czyzny bazowej A oraz prostopadle wzgledem ptaszczyzny bazowej B; z kamerg (2); urza-
dzeniem przetwarzajgcym informacje (5).

2. Przyrzad wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze ptaszczyzna bazowa A jest umieszczona
w odlegtosci x od ptaszczyzny przechodzacej przez srodek symetrii rowka kota linowego.

3. Przyrzad wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze ptaszczyzna bazowa B jest umieszczona
w odlegtosci y od ptaszczyzny przechodzacej przez o$ obrotu kota linowego O;.
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Rysunki

Fig. 1
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