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Opis wynalazku

Przedmiotem rozwigzania wedtug wynalazku jest ruchoma rampa majgca zastosowanie w po-
jazdach mechanicznych przeznaczonych do transportu ludzi i sposéb dziatania rampy. Rampa prze-
znaczona jest do utatwienia wsiadania i wysiadania z pojazdéw (tj. autobusy, pociagi) w przypadku
zbyt duzej odlegtosci pomiedzy podtoga pojazdu a powierzchnig gruntu celem zapewnienia wymaga-
nego poziomu bezpieczehstwa pasazerom. Zakres zastosowan urzgdzenia obejmuje caty zakres po-
jazdéw mechanicznych przeznaczonych do indywidualnego i masowego transportu ludzi.

Analiza istniejgcych rozwigzan konstrukcyjnych ramp i/lub stopni wysuwnych zostata przepro-
wadzona na podstawie bazy patentow. Wynika z niej, ze wszystkie przedstawione rozwigzania réznig
sie od rampy do pojazdéw mechanicznych (bedacej przedmiotem zgtoszenia patentowego) pod
wzgledem budowy i zasady dziatania.

Ze zgloszenia patentowego PL 192367T3 znane jest ,Urzgdzenie do wsiadania/do wysiadania
Z pojazdu komunikacji publicznej ze stopniem wysuwanym umieszczonym w ramie”. Ruch posuwisty
elementu wysuwanego 62 po prowadnicy 18 dobywa sie za posrednictwem silnika elektrycznego 15,
ktéry napedza przektadnie kgtowag 16, ta zas powoduje obracanie sie wrzeciona z rurg wrzecionowg
17, ktore powodujg ruch stopnia w kierunku A (rys. 1). Caty stopien podczas wysuwu porusza sie po
szynach slizgowych 6, ktére sg prowadnicami dla stopnia. Szyny 6 réwniez pelnig role podparcia pod-
czas stawania na powierzchnie obcigzalng 13. Elementem zabezpieczajgcym uktad jest hamulec
sprezynowy oraz luzownik hamulca 22, ktéry dziata jako urzgdzenie do odblokowywania awaryjnego.
Wysuw stopnia jest kontrolowany za posrednictwem wytgcznika bezpieczenstwa 19, dzieki ktéremu
kontrolowane jest wysuniecie stopnia. Omawiane urzgdzenie posiada konstrukcje modutowg co ozna-
cza, ze do ramy 1 mozna przymocowac kolejne stopnie wysuwne 2, dzieki czemu zwiekszamy liczbe
stopni do wsiadania/do wysiadania. Podczas montazu stopnia 2 do ramy 1 jest on centrowany za po-
mocg tulei centrujgcych 5 oraz czopdw centrujgcych 4 i za posrednictwem otwordéw 9 przymocowywa-
ny do ramy.

W opisie wzoru 93969 pt.: przedstawiono ,Ruchomy stopien drzwi wagonu”. Powyzsze rozwig-
zanie charakteryzuje sie tym, iz nie posiada wtasnego napedu. Otwieranie drzwi wagonu powoduje
ruch pret 5 poruszajgcego tuleje 4, a ta powoduje ruch dzwigni 3 wptywajgcej na opuszczanie stopnia 1.
W przypadku, gdy drzwi wagonu zamykajg sie uktad zostaje zwolniony, a sprezyna 6 umozliwia po-
wroét stopnia do pozycji wyjsciowe;.

W opisie patentowym WO 2005/037622A1 przedstawiono rozwigzanie ktére charakteryzuje sie tym,
ze nie posiada wiasnego napedu tylko posiada fahcuch (12), ktéry jest przymocowany do drzwi (1) za
posrednictwem uchwytu (11). W przypadku, gdy drzwi (1) sg zamkniete taricuch (12) trzyma blok (22),
do ktdérego jest przymocowany stopien (40). Oprécz tathicucha (12) blok (22) podtrzymywany jest przez
sitownik (30). Sitownik (30) (rys. 3c i 3d) jest zbudowany z cylindra (30a), z drgzka (32) oraz ze spre-
zyny (31). Kiedy drzwi (1) otwierajg sie za posrednictwem kofa taricuchowego (13) taricuch powoduje
zwolnienie drgzka (32), ktéry wypycha blok (22) a wraz z nim stopien (40) zmienia swoja pozycje
z pionowej na poziomg. Ruch ten odbywa sie nie tylko dzieki blokowi (22), ale réwniez dzigki potgcze-
niu stopnia (40) z blokiem (22). Jednym z kluczowych elementéw tego potgczenia jest wat zawiasu
(24), wyztobienie na stopniu oraz sprezyna skretna (42). Stopieh (40) opiera sie o platforme (chodnik)
stacji i aby stopien (40) byt stabilny jest dociskany przez wystepy (23), ktére sg na bloku (22). Wraz
z zamykaniem sie drzwi tancuch (12) pocigga ze sobg blok (22), ktéry zmienia potozenie stopnia (40)
Z poziomej na pionowa.

Przeprowadzona analiza rozwigzan konstrukcyjnych wskazuje, iz budowa stopni wysuwnych
jest zroznicowana pod wzgledem realizacji wysuwu platformy. Rozwigzanie konstrukcyjne przedsta-
wione w opisie patentowym PL 192367 miesci sie w obszarze rozwigzah dotyczgcych nowego rozwig-
zania bedgcego przedmiotem zgtoszenia patentowego. Przeprowadzona analiza wykazata, iz istotng
wadg rozwigzania wg opisu PL 192367 jest sposdb napedu urzadzenia. Uktad napedowy potozony
jest wzgledem prowadnic symetrycznie, co ma zapewni¢ rownomierny wysuw platformy. Zatozenie to
jest spetnione wéwczas, gdy opory ruchu prowadnic bedg takie same przez caty okres eksploatacji
urzgdzenia. W innym przypadku moze dochodzi¢ do nierébwnomiernego wysuwania prowadnic, a tym
samym blokowania pracy urzadzenia. Istothg wadg omawianego rozwigzania jest mozliwos¢ dosta-
wania sie wnetrza urzadzenia zanieczyszczen statych i ptynnych, ktére mogg wptywaé na jego prace
w skrajnie trudnych warunkach tj. niskich temperaturach.
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Istotg rozwigzania jest ruchoma rampa do pojazdéw mechanicznych, ztozona z korpusu (1)
w ktérym osadzone sg tozyska (8) i (9) oraz tozyska slizgowe (11) i (14), z prowadnicami (12) i (13),
a po przeciwnej stronie prowadnic (12) i (13) zamocowane sg sprzegta oponowe (20) i (19), z nakret-
kami, przy czym nakretka (17) potaczona jest ze srubg (3) a nakretka (16) ze $rubg (2), zas naped
mechanizméw Srubowych realizowany jest za pomocg przekfadni ciegnowej o zazebieniu ksztattowa-
nym, ztozonej z ko6t (6) i (4) i (7) i (5) oraz paséw (21) i (22), przy czym kotfa (6) i (7) osadzone sg na
wale wyjsciowym motoreduktora (10), natomiast kota (4) na srubie (2) a koto (5) na S$rubie (3), zas
prowadnice (13) i (12) osadzone sg za pomoca tozysk (14) i (11), a korpus (1) zamkniety jest pokry-
wami (23) i (24) a wewngtrz ma sprezarke (18). Stopien (15) zamocowany do prowadnic (12) i (13)
jest wysuwany i wsuwany za pomocg dwoch mechanizméw srubowych, sktadajgcych sie ze srub (2)
i (3) i nakretek (16) i (17), ktérych o$ obrotu pokrywa sie z osig wiasciwej prowadnicy x; i X,. Nakretka
(16) i (17) zamocowana jest do prowadnicy (13) i (12) za pomoca sprzegta oponowego (19) i (20)
umozliwiajgc ich przemieszczenie promieniowe i wychylenie kgtowe wzgledem osi X3 i X.

Ruchoma rampa do pojazdéw mechanicznych zostata przedstawiona na zatgczonym rysunku
schematycznym.

W korpusie (1) rampy osadzone sg tozyska (8) i (9) zapewniajace ustalenie osiowe srub (2) i (3)
i realizujgce ruch obrotowy z predkoscig n; i n,. Warto$¢ predkosci obrotowej n; jest rowna predkosci
n, (ny = n,). W korpusie osadzono takze liniowe tozyska slizgowe (11) i (14), w ktérych pracujg pro-
wadnice (12) i (13). Prowadnice wykonujg ruch prostoliniowy, ktérego kierunek jest wyznaczony osig
symetrii prowadnicy z predkoscig V; i V,. Wartosci predkosci V; i V, sg sobie réwne. Obrét prowadnicy
(12) i (13) wzgledem osi x; i X, jest odebrany poprzez powierzchnie stopnia (15), ktory jest potaczony
w sposob roztagczny z prowadnicami (12) i (13). Po przeciwnej stronie prowadnicy (12) i (13) zamoco-
wano w sposob roztgczny sprzegta oponowe (20) i (19), do ktérych zamocowano nakretki (17) i (16).
Sprzegta oponowe (20) i (19) odbierajg mozliwosci obrotu nakretki (17) i (16) oraz zapewniajg mozli-
wosci ich przekosu wzgledem osi x; i x, prowadnicy (12) i (13). Sruba (2) jest potgczona z potgcze-
niem gwintowym z nakretkg (16), a sruba (3) z nakretkg (17). Naped mechanizméw srubowych reali-
zowany jest za pomocg przektadni ciegnowej o zazebieniu ksztalttowanym, sktadajgcej sie z kot (6)
i (4)i(7)i(5) oraz paséw (21) i (22). Kota (6) i (7) osadzone sg na wale wyjsciowym motoreduktora
(10), natomiast kota (4) na $rubie (2) oraz koto (5) na $rubie (3). Dodatkowym elementem wyposaze-
nia jest sprezarka (18), ktérej zadaniem jest wytworzenie nadcisnienia wewnatrz korpusu (1) zamknie-
tego pokrywami (23) i (24). Na wale wyjsciowym motoreduktora (10), zamontowanego do korpusu (1),
osadzono kota pasowe przektadni ciegnowej (6) i (7). W urzadzeniu zastosowano dwie przekfadnie
ciegnowe. Kazda z nich sktada sie z két (6) i (4) oraz (7) i (5), z ktérymi wspétpracujg pasy (21) i (22).
Zadaniem przekfadni ciegnowej, jest przeniesienie momentu obrotowego z motoreduktora (10) na
Sruby (2) i (3). Przekazany moment obrotowy powoduje rownomierny obrét srub z predkoscig obroto-
wg ny i n, (N, = ny). Sruby (2) i (3) zostaty zamocowane w korpusie (1) w sposdb umozliwiajgcy ich
obrét wzgledem wiasnej osi i odbierajgcy mozliwosé przemieszczenia osiowego poprzez zastosowa-
nie tozysk (8) i (9). Na $ruby (2) i (3) zostaty nakrecone nakretki (16) i (17), ktére potgczone sg z pro-
wadnicg (13) i (12) za pomocg sprzegta oponowego (19) i (20). Zadaniem sprzegta oponowego (19)
i (20) jest zapewnienie mozliwosci ustawienia katowego osi nakretki (16) i (17) wzgledem osi prowad-
nicy (13) i (12) oraz odebranie mozliwosci obrotu nakretki (16) i (17) wzgledem prowadnicy (13) i (12).
Prowadnice (13) i (12) osadzone sg w korpusie (1) za pomocg tozysk (14) i (11) i wykonujg ruch pro-
stoliniowy z predkoscig V; i V, (gdzie: V; = V,) wynikajgcy z zamiany predkosci obrotowej n; i n, po-
przez mechanizm $rubowy sktadajacy sie ze Sruby (2) i (3) oraz nakretki (16) i (17). Poprawne dziata-
nie urzgdzenia wymaga odebrania mozliwosci obrotu prowadnicom (13) i (12) wzgledem osi X; i X,
poprzez potgczenie do nich w sposéb nieroztgczny stopnia (15). Réwnomierny ruch stopnia zostat
uzyskany poprzez zastosowanie jednego zrédta napedu, dwoch przektadni ciegnowych i dwéch me-
chanizméw $rubowych o tych samych cechach geometrycznych, napedzajgcych bezposrednio
wysuwne prowadnic. Blokowania sie prowadnic (13) i (12) w tozyskach (14) i (11) osadzonych w kor-
pusie (1), wnikajgcych z warunkéw pracy urzgdzenia, wyeliminowano poprzez zastosowanie sprzegiet
oponowych (19) i (20) fgczacych w sposéb podatny nakretki (16) i (17) z prowadnicami (13) i (12).
W korpusie (1) urzadzenia, zamknietego pokrywami (23) i (24), osadzono sprezarke (18) ktéra wy-
twarza nadcisnienie wewnatrz korpusu (1), zapobiegajac przed dostawaniem sie do srodka zanie-
czyszczen.
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Zastrzezenia patentowe

1. Ruchoma rampa do pojazdéw mechanicznych, znamienna tym, ze w korpusie (1) rampy
osadzone sg tozyska (8) i (9) oraz tozyska slizgowe (11) i (14), z prowadnicami (12) i (13), a po prze-
ciwnej stronie prowadnic (12) i (13) zamocowane sg sprzegta oponowe (20) i (19), z nakretkami, przy
czym nakretka (17) potaczona jest ze $rubg (3) a nakretka (16) ze srubg (2), zas naped mechanizmdw
srubowych realizowany jest za pomocg przektadni ciegnowej o zazebieniu ksztattowanym, ziozonej
z kot (6)i(4)i(7)i(5) oraz pasdw (21) i (22), przy czym kota (6) i (7) osadzone sg na wale wyjscio-
wym motoreduktora (10), natomiast kota (4) na Srubie (2) a koto (5) na $rubie (3), za$ prowadnice (13)
i (12) osadzone sg za pomocg tozysk (14) i (11), a korpus (1) zamkniety jest pokrywami (23) i (24)
a wewnatrz ma sprezarke (18).

2. Ruchoma rampa do pojazdéw mechanicznych, znamienna tym, ze stopien (15) zamocowa-
ny do prowadnic (12) i (13) jest wysuwany i wsuwany za pomocg dwéch mechanizméw srubowych,
sktadajgcych sie z srub (2) i (3) i nakretek (16) i (17), ktérych o$ obrotu pokrywa sie z osig wiasciwej
prowadnicy Xy i X.

3. Rampa wedtug zastrz. 2, znamienna tym, ze nakretka (16) i (17) zamocowana jest do pro-
wadnicy (13) i (12) za pomocg sprzegta oponowego (19) i (20) umozliwiajac ich przemieszczenie pro-
mieniowe i wychylenie katowe wzgledem osi Xy i Xo.

4. Sposo6b dziatania rampy do pojazdéw mechanicznych, znamienny tym, ze tozyska (8) i (9)
ustalajg osiowo sruby (2) i (3) i realizujg ruch obrotowy z predkoscig n; i n,, przy czym warto$¢ pred-
kosci obrotowej n; jest réwna predkosci n, (n; = ny), a liniowe, prowadnice (12) i (13), tozysk $lizgo-
wych (11) i (14) wykonujg ruch prostoliniowy, o kierunku wyznaczonym osig symetrii prowadnicy
z predkosciag Vi i V,, przy czym wartosci predkosci V; i V, sg sobie réwne, obroét prowadnicy (12) i (13)
wzgledem osi x; i X, odebrany jest poprzez powierzchnie stopnia (15), potgczonego z prowadnicami
(12) i (13), za$ sprzegta oponowe (20) i (19) usytuowane po przeciwnej stronie prowadnic (12)
i (13) uniemozliwiajg obrot nakretki (17) i (16) i zapewniajg ich przekos wzgledem osi x; i X, pro-
wadnicy (12) i (13), przy czym naped mechanizmoéw srubowych realizowany jest za pomoca prze-
ktadni ciegnowej o zazebieniu ksztattowanym, przenoszgcej moment obrotowy z motoreduktora
(10) na sruby (2) i (3) powodujgc réwnomierny obrét sSrub z predkoscig obrotowg n; i n; (N = ny),
zas$ sprzegto oponowe (19) i (20) ustawia katowo o$ nakretki (16) i (17) wzgledem osi prowadnicy
(13) i (12) oraz uniemozliwia obrét nakretki (16) i (17) wzgledem prowadnicy (13) i (12), za$ pro-
wadnice (13) i (12) osadzone za pomocg tozysk (14) i (11), wykonujg ruch prostoliniowy z predk o-
Scig V1 i V, (gdzie: V1 = V;) wynikajgcy z zamiany predkosci obrotowej n; i n, poprzez mechanizm
Srubowy Sruby (2) i (3) oraz nakretki (16) i (17).
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