PRZEKLADNIE Z EBATE WE WSPOLCZESNYCH
NAPEDACH MASZYN ZIEMNYCH

Andrzej CZOPOR !

STRESZCZENIE
Artykut przedstawia przegll stosowanych rozwza: przekitadni gba-
tych stosowanych w maszynach budowlanych produkmiigorzez Hut Sta-
lowa Wola SA wraz z krétkim opisem zasad dziatapi@aeznaczenia poszcze-
golnych podzespotéw. Analiprzeprowadzono uwzginiajgc ciggniki ggsie-
nicowe i fadowarki kotowe.

1. WSTEP

Uklad przeniesienia nadu wspotczesnych maszyn do robo6t ziemnych
opiera st wytacznie na typowych i stosowanych od dawna przeké&smniba-

=
G

5

Rys. 1. Budowa uktadu negiowego maszynagienicowych
1-silnik, 2- zmiennik momentu, 3-skrzynia biegéw
4-mechanizm sktu, 5- przektadnia boczna
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Modyfikacjom podlega gtdwnie sposob sterowania zgcprzekiadni, co jest
spowodowane dominagjsterowania hydraulicznego i stosowania cgiet
hydraulicznych.

Schemat uktadu nagowego maszyn agienicowych przedstawia rys.1,
z& schemat uktadu nagowego maszyn kotowych rys.2 [3].

Rys. 2. Budowa uktadu nagiowego maszyn kotowych
1-silnik, 2- zmiennik momentu, 3-skrzynia biegéw
4- waly nagdowe, 5- most naglowy przéd
6 — most nagdowy tyt, 7-kota jezdne

2. PRZEKLADNIE Z EBATE W ZMIENNIKACH MOMENTU

Rola zmiennika momentu nazywanym réwhiprzektadn hydrokine-
tyczm w uktadzie nagdowym jest ptynna regulacja wasth momentu obroto-
wego w zalenosci od aktualnego obgienia maszyny.

Przy duzym obchzeniu zmiennik redukuje pdkos¢ maszyny zwiksza-
jac tym samym moment obrotowy.

Przektadnie gbate w zmienniku momentu pedniole pomocnicz. Dynamiczne
przetaenie wpltywajce na wart& momentu jest regulowane przez wzajamn
predkos¢ turbiny i wirnika.

Kota zbate pokazane na schemacie kinematycznym zmienmokaentu
(rys.3) dotycz nagdu osprztu pomocniczego tj. pomp wentylatora chtodnicy
oraz osprgtu roboczego np. wggarek.

W zmienniku momentu zasadniczo stosowankaa walcowe o gbach
prostych i standardowymakie przyporu 20 °, aczkolwiek w niektorych kon-
strukcjach zmiennikéw koto centralne oraz kotaquapce osprzt pomocni-
czy i roboczy posiadajuzbienie srubowe o zranicowanym lgcie pochylenia
linii sSrubowej. Dla przyktadu w spycharce TD-40 Ta ten wynosit 16°17’.
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Rys.3 . Schemat kinematyczny zmiennika momentu
A- napd osprztu roboczego, B- nag osprztu pomocniczego

Kazde z ko6t pomocniczych posiada wilasneykkowanie w Kkorpusie
z rozmieszczeniem na obwodzida rys.4.[1] pokazano demountamiennika
momentu.

Rys.4 . Demontazmiennika momentu
3. SKRZYNIA BIEGOW

W obecnych rozwizaniach zarbwno w maszynach kotowych, jak
i gasienicowych stosuje i skrzynie biegdéw typu ,power-shift’, czyli
z mazliwos$cia zmiany biegéw i zakzania pod obgizeniem.
Skrzynia ,power-shift” posiada trzy zespoty watow:
- wejsciowy, ktory odbiera nagl od zmiennika momentu, posiada on
dwa kota zbate sterowane za pomocsprzgiet hydraulicznych.
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W zaleznosci od wysterowania ktorega tych sprzgiet ustalony zosta-
je kierunek ruchu maszyny.

- wyjsciowy, z ktérego nagd jest podawany na mechanizmeslarsktada
sig z trzech kot gbatych dla kadego biegu. Kola te réwniexy stero-
wane przez spegta hydrauliczne.

- posredni, pomiedzy watem wejciowym, a wygciowym bierze udziat
w zazbieniu /zwany inaczej nawrotnym/.

Kota zbate na watku wégiowym i wyjsciowym nie g§ bezpdrednio po-
taczone z watem, lecz tyskowane na wale za pomptzysk igietkowych-
rys.5 [1]. Dzeki temu przenosg moment tylko po podaniu go na koto przez
dociskowe sprgto hydrauliczne (kota nie obraasgic wraz z watem).

Rys. 5. Ltayskowanie kot biegowych i kierunkowych

Dzigki takiej konstrukcji nie ma konieczéa stosowania mechanizméw wo-
dzikowych, co zmniejsza gabaryty i upraszcza kaosje skrzyni.

Wszystkie kota w skrzyni power-shift to kota waloewe zbach srubowych
kacie przyporu 20° orazakie pochylenia linisrubowej 12.5°.

Rys..6. Schemat kinematyczny skrzyni biegéw

49



4. MECHANIZM SKR ETU

W maszynach kotowych stosowany jest hydrauliczrigdikketu.
Rozdzielacz skitu sterowany kolumpkierownicz wymusza dziatanie sitow-
nikbw hydraulicznych powodag¢ skrt ramy przedniej w stosunku do tylnej
(potaczenie przegubowe ram).

Skrgt w maszynach ggienicowych jest uzyskiwany przez odpowiednie
sterowanie prdkoscia gasienic.

Predkos¢ kazdej z gisienic jest regulowana przez mechaniznetskrys.7
[1].
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MALYCH PREDKDSCT
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E G PRZEKIADNI BOCZNED

Rys.7. Budowa mechanizmu gk

Naped jest przekazywany ze skrzyni biegow na mechasizgtu poprzez gb-
nik na watku atakuacym pokczonym z watem wygiowym skrzyni biegow.
Zaréwno koto zbnika jak i wspétpracage koto napdzapce to kota stekowe
0 zbach tukowych —rys.8 [2].

Rys.8. Widok kot stokowych
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W weczeniejszych konstrukcjachak pochylenia tuku @a wynosit 25°.
Konstrukcje takie cechowata cicha praca przektadni.
Obecnie w kotach tych stosuje $iat pochylenia tuku gba rzdu 5° ze wzgidu
na lepsze wiasidoi wytrzymatgciowe, niestety niesie to za spbtosniejsz
prac przektadni.

Koto starkowe jest na stale zespolone z kotem centralnynelazni
planetarnej mechanizmu. Kota przektadni planetamaepwno centralne jak i
satelity to kota walcowe aghach prostych i standardowyradke przyporu 20°.

Rys.9. Schemat kinematyczny
i mechanizmu sktu

5. PRZEKLADNIA BOCZNA

Zespotem, ktory naglza gsienice poprzez goednicace w tym koto
gasienicowe jest przektadnia boczna-rys.10 [2].
Sktada s} ona z jednostopniowej przektadni walcowej orazepiadni plane-
tarnej.
Wszystkie kota skladowey kotami walcowymi o gbach prostych @ przypo-
ru 20°).

Naped jest przekazywany z mechanizmuesltrna watek gbnika nastp-
nie na przektadriplanetarna i koto naplzapce gisienice.
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Rys.10. Budowa przektadni bocznej
1 - wal zbnika (wegcie nagdu),
2 - koto nagdzapce gisienice
6.WNIOSKI

Pomijapc kota zbate w skrzyni biegbw domimaga rolg w uktadzie
przeniesienia nagplu maszyn ziemnych odgrywsagtandardowe znane od lat
zaréwno pod wzglhdem konstrukcji jak i wykonania koteglzate walcowe o
zgbach prostych.

Jest to motywowane gtéwnie prestonstrukcy i dostpndscia technologii wy-
konania.

Pewne zmiany konstrukcyjne wprowadzono jedynie wskaukcji kot stako-
wych.

Watpliwe jest by w najbliszym czasie ktorykolwiek z liazych st na
rynku producentow tego typu maszyn wprowadzat inmgjestechniczne w
zakresie ugbien.
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