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Kédesolev kouspekt on koostatud esmajoones Tallinna Ehi-
. tus- ja Mehaanikatehnikumi ehitusmasinate exriala dpilastele
oppeaine "Ehitusuasinad je nende ekspluatabsioon" oOpikuna.

I csas on liksikasjalikult kidsitletud ehitusmasinate
iildandmeid (A.Kivimde), spetsiaalseid solmi koos arvutuse
alustega (A.Kivimde) ja tOoste~transpordimasinaid (A.Putk).
Rohkearvulised joonised ja skeemid aitavad selgitada masina-
e toopohimdtet ja konstruktsioconi isedrasusi.

Juhendid arvutomiseks on rahvusvshelises mootithikute
siisteemis (SI). MOningad tehnilised nditajad on nii MKGS ja
mittesiisteemilistes kui ka SI siisteemi mootiihikutes,

Opiku kirjutamisel selgus, kuivord puudulik on ehitus-
masinatealsne eestikeelne termonoloogia. Seetdttu on palju-
sid termineid kasutstud esmakordselt. Kuidas see Ounnestus,
seda otsustavad opiku kasutajad.



Sissejuniatus

Kommunistlik partei ja Noukogude valitsus osutavad suurt
téhelepanu ehitustitde mehbaniseerimisele. Noukogude Iiidu
Kommunistiiku Partel prograim kinnitab\, et ldhemas <tuleviius
likvideerib ehitustoode kompleksne mehhaniseerimine kisitsi
peale~ ja mehalaadimise ja korvaldab raske kisitsitdd tootmis-
protsesside abi~ ja pohioperatsiconidel.

Noukogude Liidu tehnilise vOimsuse kasv voimaldeb iiksi-
kute todde kompleksselt mehhaniseerimiselt lile minns kogu ehi-
tusoi.jekti komplekssele mehhaniseerimisele, masinate too au-
tomatiseerimisele Jjo nende kaugjuhtimisels.

Viimastel aastatel on tousnud pohitdsde mehheniseerimis-
tase; tiéhelepanuviirselt on suurenenud suuremodduliste raud-
betoondetailide tootmine, mis on ehibuse edasise industriali-
seerimise pohialuseks.

Tabel 1
Reudbetooni toodang Noukogude Liidus milj. m’

2 3 rasta
imetus

| 1954 11957 | 1958 | 1960 | 1965
Kokku raudhetooni !3,1 13,8118,8 | 32,0 | 47,2
Selle hulgas pingsbetooni i0,0B 0,7 | 1,4 | 3,9111,8

Kaaszegset ehitust iselocmustab industrialiseerimise
korval ka kompleksne mehhanisesrimine, s.t. tootmisprotsessi
pohi je abit66d on mehhaniseeritud. Seadmed tdode kouplieks~
seks mehhaniseerimiseks valitakse nii, et oleks tagatud t6¢
korge Hootlikkus, kindlustatud ehitustddds stitendhtud tempo
(tddde teostamine minimaalse weksumuse puhul) ja maksiuaslsel®
kasutatud dra pohiliste masinate vdimsus.

IZhematel aastatel luuakse Noukoguds Liidus selline ma-
sipapark, mis on kaasaegsem vilismaa cmsst.

Fhitusmasinste arendamise suunad ons

1) masinate tootlikkuse suurerdamine,

2) mootori voimsuse tostmine (gassturbiin- ja kiituseele~
mentidega mootorite kasutuselevott,
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3) toékindluse ja vastupidavuse suurendamine,

4) standardisecerimine ja unifitsserimine,

5) aktiivsabte to6iseadmste rakendzmine,

6) tdoprotsessi automatiscerimine,

7) i#érelveetavate masinate asendamine ripp~ Jja iselii-
kuvatega,

8) metelli mahu vahendemine koustruittsiconis, kusjuu-
res siilib tugevus ja jdikus,

2) Juhi kebiini mugavdamine {5hu konditsioneerid kabii-
nis jns.),

10) laisldane Lidro~ ja pneumosjawi Jjuurutamine,

41) teadusiiku uurimistdd tahvcuse suurendamine ja masi-
nate uurimise komplekssete meetodite viljatditamine uute ma-
sinate valmistamiseks.

Ica sastoge suvurenedb meie meal ehitustoode maht ja nen~
de kompleksne mebhenisesritus. Viimane aga nduad ebitusmasi-
nate je -seedmebs arvm pidevsa‘: suurendamist (tabel 2).

Tabel 2
Bhitusmasinate toocdarg NSV Liidus tke/2.

Aasis;

1932 {1940 11950 11960 |1966

Masins nimetus

Ekskavaastorid &85 274 | 3540 i12720) 23449
Skreeperid - 2104 {2089 | 3110} 7374
Buldooserid - 118 | 3788 |11750]21910
Autcgreiderid - - - 3350} 4390

Kuigi kHeitsitddds meht ehitustel pele kuigi suur,
nousb ta siiski palju t66lisi. 1965.a. tehti adpult 5,5% dl-
disest mullatcdde mahust kiisitsi, sellicks oli rakendatud aga
34,5 kéigist t66listest. Ehitus- ja montaszitdsdde kewpleks—
se mehhenisesrimise efektiiveus s0itub suurel méiral ka pisi-
t85de mehhaniscerimisest.



Ehitustéode kompleksne mehhaniseeritus

Tabel 3
NSV Liidus %

Toode nimetus

Assta

1351 11956 § 1961 | 1965

Mullatsod 62,7 182,4 | 91 o4 ,u
Bhituskonstruktsioonide montaaz 5245 80,7191 95
Betoonitdsd: 49 |56 |- 744,1183,3
Peale~ ja mahalazdimistdod:

kivi- ja puistematerjalid 63,2 | 79 90,4 1 93,5

tsement 21,8:132 59,;4 | 66,2

puit, metall, ehituskonstrukt-

sioonid 50,7 | 53 90.4 | 94,5

Jéargnine tabel nditab mullatddde mehu jaotust (%) masi-

nate jdrgi NSV Liidus ja USA~s 1966.a.

Tabel 4
Masina liik NSVL UsA
Skreeper 7 65
Buldooser 42 10
Ekskaveaator 50 20



I peatikk
KLASSIFTKATSIOON, POHIELEMENDID JA TOOTLIKKUS
1. Xlassifikatsioon

Kaasaegses ehituses kasutatakse viga mitmesuguseid ma-
sinaid. Tehrnoloogiliste tunnuste jargi voib neid klassifit-
seerida jargmiselt:

1) tostemasinad,

2) transpordimasinad,

3) laedimismssinad,

4) ettevalmistus- ja abitdomasinad,

5) mullatddmasinad,

6) puurimismasinad,

7) vaiamismasinad,

8) purustus- ja sorteerimismasinad,

9) segumasinad,

10) betconsegu ja mordi transpordimasinad,
11) masinad betooni paigaldamiseks ja tihendamiseks,
12) viimistlusmasinad.

Ig= loetletud grupi voib veel omakorda liigitada ala-
gruppideks. Niiteks voib mullatdomasinad jagada kolme suurde
alagruppi:

a) kaevamis- ja transpordimasinad (skreeperid, buldoo-
serid, autogreiderid, greider-elevaatorid midtastid);

b) kaevamismasinad (ithe- ja mitmekopalised ekskavasto-
rid, kaevamis~ ja freesimismasinad, rootorekskavaatorid, te-
leskoopnoolega plaanurid)i

¢) pinnase tSotlemise hiidromehssmilised seadmed (hiidro-
monitorid, pinnasepumbad).

Uhekopalised ekskavaatorid liigitatakse omakorda otstar-
be (kasutusala), kopamahu, to6seadme #iilibi, kdiguosa konst-
ruktsiooni, mootorite arvu ja paljude teiste tunnuste jargl.
Ehitusmasinate detailne liigitus on toodud kiesoleva konspek-
ti vastavates peatiikkides.
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2. Ehitusmasinate pohielemendid

Tgal ehitusmasingl ons

1) raam voi alus (tavalisalt keevis=~ harvem nset- vOi
valukonstruktsioon;

2) tooseade;

3) jouallikas;

4) jouiilleksndeseade (transmissioon)., mis kindlustab
energie iilekandmise jouallikalt t60seadmels;

5) juhtimisseade mesina sgregaatide sisse~ ja viljali-
litamiseks;

6) kiliguossa (ainult liikuvatel ehitusmasinatel).

Fhitusmasina resmile kinnitatakse masina koik osad.
Statsionaarsete masinete (kivipurustid, segistid) rasuides
on aved mesinate kinnitamiseks vundamentidels. Suurtel masi-
natel, nagu ekskavaatorid ja iseliikuvsd krsanad, on keeru- =
line kdiguraamist ja pdordeplatvormist koosnev raam. Kaacaeg-
sete ehitusmasinate teresraamid valmistatakse keevitamisega.

Ehitusmasinate © 0 0 s e adme d on vige mitmesugu-
sed. Iseliikuval krzanal on selleks nool lastitostmise trossi
ja konksuga, ekskavaatoril kopp koos varregs voi nool kopaga,
buldooseril holm kcos tostemehhanismiga jne. Uldine ndue ma-
sinate tiiseadmetele on kindlustada maksimaalre tootlikkus mi-
nimaalsete vdimalike gabariitmdotmete puhul.

Jduwuallikatena kssutatekse shitusmasinatel
laialdaselt sisepolemis~ ja elektrimootoreid. Energia iilekan-
ne jBuallikalt tooseadmele toimub kaasaegaetes ehitusmasina-
tes mehaanilise, hiidro-,pneumo-hiidro~; pneumo- voi e 1 e k =
terilekandeseadnega. :

Mehasnilises jouiileksndeseadmes voib kasutada iilekende
koiki liike: hddrd-, rihm~, hammes-, tigu- ja kettiilekannet.

Hiidromehaaniline iilekanne koosneb pesle mehaanilise lile-
kende veel hiidrosidurist ja -transformasatorist, mis kaitsevad
mootorit iilekoormuste eest ja real juhtudel kindlustavad vas-

tave volli kiiruse reguleerimise vedava volli konstantse kiiru-
se puhul.



Hidroiilekande puhul antakse hiidropumba poolt toovedeli-
kue tekitatud surve edasi hiidrosilindrisse voi hiidromootoris-
se. Viimased ki#ivitavad vahetult toiseadme.

Pneumoiilekandes jubitekse kompressorist ohk +83silinde-
risse voi rotatsioonmootorisse, mis on ihendstud t00seadmega.,

Elekteriilekanne koosned juhtmetest ja elektrimootori-
test, mis annavad jou edasi t80seadmele (néit. lintkonveieri
veotrummel , kdiguratas jnee)e.

Iseliikuvaed ja liikuvad ehitusmasinad on monteeritud
autodele, traktoritele, kummiratastega puksiiridele voi oma-
vad spetsiaalse kiZiguosa: rattad, roomikud, sammumehhanismi,.

Rattad liiguvad kas rodbastel (torn-, pukk- ja sildkraa-—
nad) voi médda maad. Rodbasteta ehitusmasinate kdiguosa rat-
tad on tavaliselt pneumokummidega varustatud (laadurid, nool-
kraanad ja universaalsed ekskavaatorid). Pneumokummide kasu-
tamisega suureneb masina iga ja haardumine pinnasega. Sellis-
te masinate liikumine teedeta kohtades tagatakse lilimadalsur-
velummide kasutamisega (50 ... 80 kN/m?).

RoGpmed kindlustavad liikumismebhanismi hea t66. Puudu-
seks on paigaldamise ja eemaldamisega seotud kulud ja liiku-
mise piiratus.

Roomikute toetuspind pinnasele on suur, erisurve viaike
ja seetdottu on roomikmasin suure ldbimisvdoimega. Roomikutega
on varustatud iseliikuvad kraanad, laadurid, ekskavaatorid.
Norkades ja soistes pinnastes tG66tavatel masinatel on laien-
datud roouikud.

Suured ekskavaatorid (kopamaht V = 4,0 ¢e. 50 m3) lii-
guvad sammumismehhenismi abil. Viimane tagab veelgi vdiksema
erisurve pinnasele kui roomikud.

Ehitusmasinatel kasutatakse jargmisi juhtimis =
sisteeme:

1. Mehaaniline hoobjuhtimissilisteems On lihtne ja kin-
del ekspluatatsioonis ning kiillalt tundlik, Et vihendada jou-
kulu hoobade kidsitsemisel, kasutatakse mehasnilisi voimendeid
(servoseadmeid) .

2. Hidrojuhtimissiisteem. POhiliselt kasutatakse koos
mehaanilise hoobjuhtimissiisteemiga. Vedeliku rohu tekitab



juht pedaali, hoova voi roolirztia abil (pumbatba hiidroseade) .
Rohku voib tekitada ka pumbaga (pumpjuhtimisseade).

3. Pneumojuhtimissiisteen. To5tab dhusurvel 700 ... 800
ki/u® ja kindlusteb mehhenismide sujuva sisselilitamise. Bi
vaja spetsisalseid t8ovedelikke, voimaldab masina juhtimist
autonatiseerida. 4

4. Elckterjuhtimissiisteem. Kasutatakee masinatel, mis
on elektrigjamiga; on lihtne jla kergesti automatiseeritav.

5. Segajunhtimissilisteem (ndit. pneumoelekter-, elekter-
hiidro- jt.). Kindlustab masina tdpse t66 ja voimaldab iile min-
na disteants- ja automaaijuhtimisele.

3. Ebitusmasinate bootlikius

Ehitusmasinate $00 plaani koostamise, tehnilis-majan-
duslikes srvutustes wting vordleval ansliilisil kasutatakse
andmeid masinate tootlikkusest. Eristatakse arveatus-, tehni-
list ja ekspluatatsiconitootlikkust.

Arvestustootlikkus (7. ) iseloomustad
masina vdljatoctlust ithe tunni vdltel ilmz seisakuteta, kus-
Juures on arvestatud msksimaalse dBudlusega (konkreetseid
to0tingimusi arvestamata).

Arvestustootlikkus pidevalt tdotavatel masinatel, mis
teisaldavad materjali vooluna

= 3600 FV, w/n
= 3600 F Va ’9 t/h

Pidevalt tootavatel masinatel, mis teisaldavad materja-
1i tlikiviisi

v
T,=3600¢q i

T

g
a-ssooféqf t/h
Perioodiliselt todtavatel mzsinatel
P o= ng m3/h
*a_an t/h
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- materjali pdikléike pindala m°,
- tikkide samm(vahekaugus) m,
- iihe bkl ment @,
~ materjali liikumiskiirus w/e,
- ¢siiklite arv {unnis,
materjali mahumass ¢/m
- 3800
Ew
kus t,. - sikii kestus 8¢ _
PTehniline tootlikkus (Tt) wadratek-
se kui waksimealne voimalik toodang antud tingimustes pideval
t60tamisel tunni viltel., Siin arvestabskse juba reaalseid
tingimusi (kopa t#iteastet, materjali kobedust jne.).
Néiteks kopplaaduri tootlikkus pericodilisel tocGtamisel

Tt - nq'kt é mB/t

kus k, - {egur, mics arvestab kopa toiteastetb,
kk - materjali kobeduategure.

B 4o
@ »
¢

Ekspluatatsioonitootlikkus
(T ) misratakse nii nagu tehniline teootlikkuski, kuid arves—
tatakse masinaja kasutamist vahetuses, Gipievas voi aastas.
e“7Tta /vah,
kus ka - masingje kasutustegur,
7 = tundide arv veshetuses.
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Il pes tikk
EHITUSMASINATE JOUSEADMED

1. Jouseadmete klassifikatsioon

Kdik ehitusmasinad voib jouseadmete jirgi jagada kahte
suurde gruppi: oma jouallikal toédtavad masined Jja masinad, -
mis saavad energia vdljastpoolt.

Esimest tiilipi masinad on verustatud s i sep ol e -
mismootoriga, teist - elektrimootos=
Eika.

Védikese Jja keskmise VSimsusega masinad (ekskavastorid,
buldooserid, skreeperid) or reeglina varustatud sisepolemis-
mootoriga (diiselmootor). Statsionaarsetel ehitusmasinatel
voib kasutada iga liiki jouseadmeid, kusjuures eelistatud
on elektrisjam. Pohjuseks on elektrisjami suur todkindlus ja
tkonoomsus, alaline valmisolek t6oks, voimelus rakendada kor—
rage mitut mootorit ning lihtsalt lile minna distants- ja au-
tomaatjuhtinmisele.

Jouallikate arvu jargi masinatel eristatakse i h e -
Rooteorid gl - Jacmitimenootbtortitsil
ajameides Unemoctorilist ajamit kasutatakse lihtsamates, har-
ven ka monedes kiillalt keerulistes masinates (ekskavaatorid) .

Uhemootorilise ajami puuduseks keerulistes masinates on
mootori voimsuse ebaiihtlane kasutemine. litmemoctorilisel aja-
il aga seda puudust pole, sest iga mehhanism on varustatud
vastavalt td6reziimile valitud individuaalmootoriga. Mitme~
mootoriline ajam kindlustab sujuva t66 ja ei ndua keerulist
ilekannet,

Ehitusmaginatel on kasutusel:

a) elektrigjam,

b) sisepolemismootoriga ajam,

c) hiidroajam,

d) pneumoajam,

e) kidsiajam.

12
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v  2e Blektriajam

Olenevalt toitest kasutatakse jouallikana nii vahelduv-
vooiu~ kui ka alalisvoolumootoreid. Elektrienergia kantakse
iile kaabliga voi toodetakse kohapeal (diisel-elektriajam).

Viikese voimsusega masinatel (kuni 10 kW) kasutatakse
kolmefaasilisi lihisrootoriga asiokroonmootoreid pingega
220/380 V. Keskmise voimsuse (10 .. 100 kW) puhul kasutatak-
se kolmefaasilisi kontaktrongastega (faasirootoriga) asiin-
kroonmootoreid pingega 220/380 V.

Voimsad masinad, mis tédtavad muutlikel koormustel (kar—
jédriekskavaatorid), on varustatud ajamiga, mille pGdrdemoment
voib muutuda suurtes piirides.

M= 974,28 W

kus N - voimsus kW,
n - mootori volli podrete arv p/min.

Muutumatu voimsuse korral pdsrdemoment voib muutuda ai-
nult koos elektrimootori volli podrete arvu muutumisega. Vii-
mase muubumine on voimalik slalisvoolumootoriga, mida toi=
dab  vahelduvvoolumoctoriga kditatav irndividuaalgeneraator-
moobtorsiisteen,

Perioodiliselt toStavad masined on varustatud eriliste
elektrimootoritega; mille podrdeid on voimalik reguleerida
Jja wmis teluvad kahe~kolmekordset lilekoormust kidivitusmomen-
dil.

Vaheajalise t0oga masinatel (ehituskraanad, ekskavaa—
torid) kasutatakse erilisi kraasna-asiinkroonmootoreid, mille
pGordeid on voimalik muute teatud piires staatorimihiste ar—
vu suurendamisega.

Kestva t606ga masinate (tramsportédrid, toiturid, sle-
vastorid, segistid jt.) ajamites kasubtatakse iildtdostuslikke
aslinkroonmootoreid.

Elektritdtriistade ajamis kasubatav ja ohutustebnike
nduetele vastav suurim pinge on 220 ¥, niisketes kohtades
t60tamisel (vibraatorid, késidrellid) - 36 V.
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3. Sisepolemisugotoriga ajam

Teisaldatavetes ehitusmasinates kasutotakse viga laial-
daselt sisepdlemismootorige cjsmit. Beliseks on soltumatus
védlisest energiaallikast, alaline valmisslek LOOks ja véaike
kaal voimsusiihiku kohta, Puudub aga voimslus mootori vintvol-
11 poorete suunde muuta, ejam ei taiu lilekoormust, talvisel
ajal on mootorit raske kiivitada ja s on suhieliselt lihike-
se tolesga. :

Ehitusnasinates kasutatakse peamiselt diiselmootoriga,
harvem karburaatormootoriga ajamit.

Diiselmootoritel on jérgmised eelised:

a) kasulikuks t30oks muudetakse diiselmootorites 30 ..
eee 40%, karbursatormcotorites age 20 ... 24% soojusest, See~
tottu on diiselmootorite kiitusekulu 30 ... 40 % viiksem;

« b) diiselmootoritas kasubabakse naftast toodetavete ve~
delkPtuste raskemaid sorte, mis on bensiinist odavamad;

¢) diislikiitus on tuleohutum kul bensiin,.

Kuid korgemate kompressiooniastmete ning pdlemis- ja
paisumistakti suurbte rdhkude tOttu suurenevad tunduvalt dii-
selmootorite vintmehhanismi detailide tugevusels ning kiituse
toiteaparatuuri t9¢ tidpsusele esitatavad nouded. See omskorda
teeb diiselmgotorite konstruktsiooni keerukamaks ja tostab
karburaatormootoritega vorreldes nende kaslu. [isaks tekita-
vad diiselmcotorid toédtamisel rohkem miira, neid on madalal
temperatuuril raskem kiivitada ning nad nduavad kvaliteetseid
midrdeolisid ja hoolikalt filtreeritud diislildiitust.

Sisepolemismoctorite pdhimehhanismid ja -siisteemid. Si~
septlemismootor (joomne i) koosneb véntmehhenismist, gaasijao-
tusmehhanismist, toite~, siilite~, jahutus-, midrde- ja kiivi~
tussilisteemidest ning reguleerimismehhanismists,

Vadntmehhanism muudedb kolvi sirgjoorelise
edasi-tagasi~-liikumise vintvolli podériemisliikuniseks, Vant-
mehhanism koosneb silindrist 1, rongastega kolvist koos sor-
mega, kepsust 3, vdntvollist 4 ja hoorattast 15. Pealt on si-
iinder kaetud plokikaanega.
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Joonis 1. Sisepdlemismoctorite skeemid: a) kerburaator—
mootor, &) diiselmcotor

Gaasijasotusmehhanism jaotab kiitte~
segu ja Ohu Oigeaegselt silindritesse ja laseb heitegaasid
sealt oigeaegselt viija. Gaasijsotusmehhanismi. kuulub: jaotus-
voll 16, jaotushsmmasratas 19, sisseleskeklepid 5, viljalas-
keklapid 6, klapivedrud 18 ja tdukurid 17.

Toitesiisteeomn valmistab kilttesegu ja annab
selle silindritesse (karburaator- je gaasimosbtorites) voi
tdideb silindrid dhuga ja annadb sinna kituse (diiselmootori-
tes) .

Karburastor- ja gaasimootorite toitesiisteem koosneb kii-
tusepasgist, kitusetorudest, kiituse- je chufiltritest, kiitu-
sepumbast, karburaatorist 7, sisselasketorudest 12 ja vidlja-
lagketorudest 14,
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Diislitel kuuluvad toitesilisteemi samad detailid ja sead-

med selle vahega, et karburaatori asemel on kérgrohu-kituse-
; pump 21 ja pihustid 22, mille kaudu silindri kokkusurutud ja
kuumendatud dhuga todkambrisse pritsitakse kiittesegu.

Reguleerimismehhanism muudab si-
lindritesse antavat kiittesegu voi kiituse hulka olenevalt moo-
tori koormusest.

Siilitesiisteemn on kittesegu sundsiilicamiseks
elektrisiddemega. Koosneb seadistest tugevvoolu tekitamiseks,
Jjuhtmetest ja kiilinaldest 13.

Jahutusscisteem Juhidb kuumenevate detai-
lide soojuse atmosfddri. VOib kasutada vedelik- voi ohkjahu~-
tust. Vesijahutusslisteemi koosseisu kuulub veesirk 9 ja 11,
radiaator, veepump, ventilaator ja iihendustorud.

Mdadrdesisteem juhib oli koostdotavatele
detailidele, et vihendada nendevahelist hodret. Koosneb ham-
masratas-0lipumbast, peen- ja jdmefiltrist, Slitorudest,

Kdivitussisteen on moobori kiivitami-
seks.

Uldmdisted ja midratlused. Kolvi asendit, mil tema kau-~
gus viantvolli teljest on suurim, nimetatakse 4 l em i -
seks surnud seisuks (lie8.8¢)s

Kolvi asendit, mil tema kaugus vantvolli teljest on vé-
him, nimetatakse alumiseks surnud seisuks
(8eSeSe)e

Ulemise ja alumise surnud seisu vahelist kaugust silind-

ri teljel nimetatakse ko lvikidiguks jaseda ti~
histatakse tdhega s (joon. 2).
Iga kolvikdiguga pddrdub vintvoll poolpdorde vOrra, S0
180°. Tsentraalvintmehhanismil kolvikdik
8% 20
kus r - vdntvolli vinda raadius.
Silindri ruumala, mille kolb vabastab liikumisel iilemi-
sest surnud seisust alumisse, nimetatakse silindri + 6 & m a-
huks (V).
or 12
Yy = Fde 1
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Joonis 2, Mootori pohinditajad

kus d ~ 3ilindri 15bimoot cm,
8 - kolvikdik cm.
Ulemises surnud seisus kolvi pezle jddvat ruumala ni-
metatakse s urT Vv e~ ehk pélemiekanbriv ma -
huks (V )e
Silmdri todmahu ja survekambri mahu summet, s.0. Tuum=
ala kolvi peal, kui see on alumises surnud seisus, nimetatak-
se gilindri ildmahuks (Va).
Va = Vh + Vc
Moctori litraaziks (Vy) nimetatakse tema
koigi silindrite to0mahtude summat iiitrites.
Vy= Vi 5
kus V, - the silindri t66maht 1,
i = mootori silindrite arv.
Silindri ldldmshu ja survekambri mahu suhet nimetatakse
survesastmeks (f).
v Vh LB P

a h : + 1
S5 A "'V'”‘
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Karburaatormootoritel = 4,6 ... 642 , dilselmootoritel
=M s 226

Seega on surveaste nimetu arv, mis nditab, mitu korda
on silindri ildmaht suurem survekambri mshust. 1

Sisepolemismootori todtamisel toimuvad tema silindris
td6keha (gaasi) pericodiliselt korduvad muutused.

Uksteisele jérgnevate protsesside kompleksi (sisselace,
surve, polemine, paisumine ja véljalase), mis perioodiliselt
kordub igas silindris ja paneb mootori todle, nimetatakse moo-!
tori to0tsiliklikse. ‘

T6telikli osa kolvi liikumisel ithest surnud seisust tei-
se nimetatakse t ekt ik s .

Mootoreid, mille tddtsiikkel toimub nelja kelvikdigu ehk E
vintvolli kahe tdispdtrdega, nimetatekse neljataktiliseks. \

Mootoreid, mille tootsiikkel toimub kshe kolvikdigu ehk
vintvolli ithe tdispédrdega, nimetatakse kahetaktilisteks.

Uhesilindrilise neljataktilise diiselmootori £35tsiikkel,

1.8Sisselase (joon.3a). Sisselasketakti ajal |
tekitab kolb silindris alardhu, mille toimel ohupuhasti 2 1d- |
binud ohk imetakse avatud sisselaskeklepi kaudu 51lindrisse. f
Sisselasketakti 10pul on rohk silindris 80 «.. 90 km/m L e
temperatunr 50 .. 70°C.

2. Kokkusurumnine (joon. 3b)e. Surve- ehk
komprgssioonitakti viltel surutakse ohk silindris kokkue Suu-
re surveastme tottu (14 e.. 18) saavutab takti 1dpuks rohk |
gilindris 3000 «ee 4000 kN/m2 ninz temperatuur 500 se. 700°C, |
tagades kiituse isesiittimise.

3. Paisumine ehk tootakt (joons 3c). Survetak- |
ti 13pul, kui kolb jousb iilemisse surnud seisu, pritsitakse
1dbi pihusti survekambrisse kiitust. Kiitiseosakesed segunevad
kuuma Ohuga, aurustuvad ja kuumenenud teatud temperatuurini, |
siittivad. Et aurustumine votab aege, hakkab pihusti tdsle ju- |
ba enne kolvi joudmist iilemisse surnud seisu. Vintvolli pddr=- |
denurka kiituse pihustamise algusest kolvi joudmiseni {ilemisse
surnud seisu nimetatakse eelsisselaskenurgaks. Aege kiituse
pihustamise algmomendist kuni stUttimiseni nimetatakse isesiit-
timisviiviseks. Harilikult moddetakse seda vintvolli psdrde-
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Joonis 3. Uhgsilindrilise neljataktilise diiselmootori
tootslikkel

nurgaga. Kui isesiittimisviivis on pikk, koguneb silindrisse
palju kiitust, korraga eraldub palju soojust ning gaaside rohk
touseb jarsult. Viimane aga koormab vintmehhenismi osasid Jja
mootor tootab jaigalt. Lithikese iseslittimisviivise ajal kogu-
neb silindrisse vahe kitust ning p51emisel touseb gaaside
rohk sujuvamalt.

Kiituse polemisel saavutab tenperatuur silindris 1500e..
2000°¢ ja rdhk 6000 .. 9000 kN/ma. Paisumise 1dpul langeb
rohk silindris 300 ... 400 kN/n°-ni ja geaside temperatuur
800 +.. 900%-ni.
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4, V&1 jsolas efioon: 33 Vdljalasketakti ajal
eemaldatakee silindrist heiltzazsid 1l8bi avatud vdljslaskeklo-
pi. Gasside tohk alaneb 110 ... 120 kN/mZ-ni Jja temparatuur
600 400 *700°-ni,

Unesilindrilise neliastaktilise karburaatormcotori +8G-
tgiikkele.

1,891 e relase (joon.4a). Sisselasketakti ajal
imetakee silindrisse ldibi avotud sisselaskeklapi kiittesegu,

Joonis 4, Uhesilindrilise neljataktilise karburaator-
moctori to0tsiikkel

mis seguneb seal heitgaaside jﬁﬁhdega.;ja surustub osaliselt.
Kui kolb on joudnud alumise surmud seisu lihedale, valitseb
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silindris aisrdhk 70 <. S0 kN/m‘? Jja geaaside temperatuur on
70 es 100°C,

Fokkxusurumine (joon. 4o). Survetakii viltel .
surutakse silindris kithesegu kokku. Tekti 1dpul on rohk
500 ... 1000 KN/m° ja temperatuur 250 ... 300°C.

To6sega rohku je temperatuuri voib toste mootori surve-
astus suuvendanicega.Buld survesstue liigne suurendamine pSh-
justeb ohtliku nihiuse - detonatsiconi tekkimist. Kaasaegsete
ehitusmasinate karbursatormoctorites on surveaste 5 se0 7.5.
Bone kolvi joudmict {ilemisse surmud seisu siiidatakse kiittese-
gu siiitekiiinla elektroodide vshel tekkiva eiektrisﬁdemesa.
Viéntvdlli poordenurka siddems vekkimise momendist kolvi joud-
miseni itilemisse surrud seisu nimetatskss eelsiiiitenurgeaks.

3. Paisumine ehk todtakt (joon. 4c). Todsegu
polemisel asub kolb iilemises surnud seisus, kusjuures polemi-
ne 1opeb paisumise ajal. Gasside roxk tduseb silindris
3000 ... 4000 KN/u®-ni, temperatuur aga 2500°~ni. Gasside toi-
mel liigub kolb allspoole; pidrates kepsu kaundu vintvollie
TGotaktl 1puks viheneb mohk 300 ... 400 KN/m°-ni ja tempera-~
tuur SO0 ses 1200%-ni.

4, V&1 jalase (joon. #i). Selle takti ajal surub
kolb heitgassid silindrist vélja. Vdljalaskebakti lopul onm
rohk silindeis 410 eoe 120 kl!/m2 ja temperatuur 700 ¢.. 1000°C.

4, Fudroajam

Ténapieva ehitusmasipates kasutatekse hiidroajemit viga
laialdaselt masina liksikute mehhanismide (hsardsidur, pidurdus-
seadmed) sisse- ja valjaliilitamisoks, semuti ka t0seaduste
(buldooseri, sutogreideri hdolm, skresperi kopp jne.) juhtimi-
seks, :

Hudrosjam koosneb pumpadest, jaobtitest, torustikust,
hiidrosilindritvest ja -mootoritest.

Ehitusmasinste hildroajemis kasutstakse hammes-~, kelb-
J& rcotorpumpi. Hidrosiisteemide jubtimiseks kasutatakse Jjao-
tussiibreid, ~klappe ja ~kraane. Xoige ensm on levinud jeo-
tussiibrid,
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Edasi-tagasi~ (sirgjoonelise) liikumisega t&oseadmeid
kiitatakse hiidrosilindriga; kasutades selleks kahepoolset uni:
versaalset jousilindrit. Viimast saab kasutada masinate 55~
seadmete ja liksikute mehhanismide paljudeks juhtimisoperatsi-
oonideks. Hidrosilinder void t66tade ka ithepoolsena.

Tooseadmele podrieva liikumise andmiseks kasutatakse
hammas—~, rootor— ja kolbhidromootorit (eksiaalkolb- ja radi-
aalkolbmootorit).

Kolbhiidromootorid voimaldavad nadala podorebe arvu pu-
hul arendada suuri pddrdemomente. Siit ka nimetus ~ kdrgemo-
mendilised hiidromootorid.

W7

Joonis 5. Hidropumpade skeemid

Hammaspump (joon. 5a) koosneb korpusest 1,
millele on kinnitatud imitoru 2 ja survetoru 3. Korpuses
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poéorlevad vedav 4 ja veetav hammasratas 5, millel on vordne

hambumismoodul ja hammaste arv. Imitorustik asetseb hammasra-
taste lshtihambumise kiiljel, survetorustik aga vastaspoolel.

Hambudes suruvad rattad vedeliku hambavahedest vdlja ja teki-
tavad rohu hildrosiisteemi survetorustikus., Vedelik liigub imi-
torust survetorusse hammaste ja pumbakorpuse vaheliste siiven-
dite kaudu. Joonisel on vedeliku liikumine ndidatud nooltegae.

Rootorpumnp (joon. 5b) koosneb korpusest imi-
7 ja survetoruga 8. Korpusse on pressitud ellipsikujulise si-
seruumige stastor 9. Staatoris pddrleb rootor 10, mille pesa-
desse on vabalt asetatud labad 11. Rootori podrlemisel suru-
takse need tsentrifugaaljou mojul vastu stastori seinu. Staa-
tori siseruumi elliptilisuse tottu liiguvad labad rootori iihe
taispodrde ajal kaks korda pesadest vdljs, moodustades kamb-
rid 12, kuhu reservuasarist imetakse vedelik. Kaks korda sise-
nevad labasd ka rootori pesadesse, Seejuures viheneb kambrite
maht ning vedelik surutakse torustikku. Rootori pdorlemisel
paripieva imetakse vedelikku avade 12 kaudu, mis on iithendatud
imitorustikuga, ja surutakse avadesse 13, mis on liherdatud
survetorustikuga. Tookesmbrid asetsevad diemetraalselt ning
vedeliku rohk vollile ja laagritele on tasakaalustatud. Pum-
pasid, mille lebad liiguvad rootori ihe taispddrde véltel pe-
sadest kaks korda vidlja, nimetatakss kahepoclse t46dga r00=-
torpumpadeks. Viimased voivad tekitada hiidrosiisteemis rohku
kuni 14 « 10°KN/n°.

Aksiaalkolbpumba HI7A - 64 (joons 5¢) tootlikkus on
97 1/min. ja rohk kuni 10° kN/n°; radisalkolbpump tekitab
hiidrosiisteemis rohu kuni 2 ¢ 10% kKN/u°, kolb-ekstsentrikpump
kuni 5 « 10° XN/n°.

Aksiaalkelbpumbda silindriplokk 14 on
asetatud nurga all mootorilt voi reduktorilt kiitatava aje-
mivdolli 15 suhtes. Eolvid 16 liiguvad silindriplokis 14, mis
asetseb laasgril 20 ja vedru mojul puutub tihedalt kokku jao-
tiga 17. Ajamivill on silindriplokige iihendatud kardaanvolli
18 kaudu, kolvid aga on ajamivolliga ithendatud kepsude 19
abil. Silindriploki telje kaldasendi tottu ajamivolli suhtes
hakkavad kolvid ploki pdorlemisel liikuma edasi-tagasi. Aja-
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mivolli tihe pddrdege teedb igs kolb ihe kaksikiiign (imemise
Ja surumise). Silindriploki telje kaldenusgast £oltub kolvi-
kdigu pikkus ja jdrelikult ka pumbsa tootiikkus. Kirjeldatud
aksiaalkelbpumbal on see nuric 30° Jja pumba toctlikitus kons-
tantne.

Hidrosilinderzx (josn. 6) koosnsb torust 11,
kolvivarrest 10 koos kolviga 2, esikeanezt 9 ja tagakaanest

Joonis 6. Kehepoolne hidrosilinder l

12, nurkotsikutes” 1 ja tihenditest. Oonsale kolvivarrele 10 |
on kinnitatud otstiikk 4 ja korv 7. Kolvivars liigub esikasane
pronkspuksis 8. Otstiikkile 4 on asetztud kahe tihendiga 3 kolib
2+ Esikaanes 9 on mansett-tihend 5 ja puhastussiibrid 6. Et
hiidrosilinder t60taks hiireteta, tuleb kulunud tihendid ja
porisemaldur digeaegselt vahetada.

Joonis 7. Autograidgri hiidroajeami skeem
24 3




Joonisel 7 on autogreideri hﬁdrbajami skeem, Hidrosiis—
teen koosneb hammaspumbzst 1, siiberjeotist 3 koos kaitsekla-
pige, hidrosilindrist 8 holms tdstmiseks, aidrosilindrist 6
hSlma liigutamiseks tugirsami suhtes, hiildrosilindyist 7 tugi-
ragmi lijigutamiseks, hidrocilindritest 5 riposeadmete juhti-
niseks, § =~ autogreideri rataste kallutemissks, 10 - rataste
pooramiseks, hiidroroolimehhanismist 4 ja Olipasgist 11.

5¢_Pneumoajam

Surudhuenergist kasutatakse valamismasinate (suru-dhu-
rammid) ja pneumokdsitddriistade kditamiseks. Laialdaselt ka-
sutabtakse pneumoajemit ehitusmasinate, nditeks ekskavaatori-
te juhtimissiisteemis. Pneumostisteem on sobiv ekspluateerimi-
sel, sest ta liiliteb mehhanismid sisse sdJuvalt ega vaja
spetsiaalseid té5vedelikke. Shurdhk ei iileta 600...700 KN/u°.

Jocnis 8. Pneumojuhtimise skeem
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Tkekavaatorite pneumojuhtimise ckeem on jocnisel 8.
Mootorilt kiditatev kompressor 1 imeb Ohlku atmosfiirist. Filt- |
ri kaudu kompressori esimese astme 1misamhrlshe g sa?tunud
dhk survtakse kokku pohuni 200 kN/m ¢ Ldbinud jahnti 3 ning
31i- ja niiskuse-eemaldi 4, juhitakse ohk kompressori telse
astme imikambrisse 5, kios ta surutakse koklu rohuni 700 zb/m .
BEdasi liheb surudhk Simkogurisse (ressiivrisse) 7. Rohuregu-
laatori 6 iilessndeks on komprussori Umberlilitamine tihikai-~
gule, kui rohk siisteemis tduseb normaalsest korgemale.

- Bhukogurist ldheb Shk juhtpuldi jactisse 8. Mehhanismi-

de sisseliilitamiseks avetakse kiepideme 8 voi pedaali 11 abil
vastav siiber 10. Siibriksmbrist liigub ohk torustiklu mddda
t5omehhagisni suruohukambrisse 12. lehbanismi viljelilitami-
seks asetataise kiepide juhtpuldil neutraslasendisse. Seejuu- |-
res suletakse ava, mis lhendadb siibrit torustikvga, ja ava-
takse surudhn vdljalaskeava siibrikorpusest atmosfidri.

Joonis 4, 0li~ ja niiskuse-ssmaldi

81i- ja niiskuse-eemaldi (joor. 9) puhasteab Shukoguris-
se suunatava ohu 0list ja ossliselt ks niiskusest. Oli- ja
niiskuse~eemaldi ruum on tAidetud filterelementidega (Raschi-
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gt rongasteza), mis enne kokkumonteerimist puhastatakse hoo-

likslt, pestakse petrocleumiga 13bi ja kuivatatakse. Fompres-—
gorist ldheb ohk otsiku keudu korpusesse 2 ja filtreeritakse

alt iiles liikumisel, Glipiizad ja niiskus koguneved pohjas 3

asetsevate avade kaudu wEl slaskekraani 4 juerde, kusi kogi=-

nepud emulsicon aseg=-ajait vialja lastakse. s

Mirgdhukogur cn suruohuvaruy hoidmiscks ja niiskuse
taiendavaks cemcidamisels. Viimune kondenszerrd surudhu in~
tensiivsel jashtumisel, sest ohukegur asub tavaliselt eksks-
vaatori pfdrdplatvormi all. 5

Orukogur koosueb mitmest torudega ithendatud sektsico-
nist. 0li~ ja niiskuse-eenaldist tulev suruohk libib jark-
jdrguit koiki sektsiocne, muutes liikumissuunda ja -kiirust
ning eraldades niiskuvst. jahbtumisel eralduv niiskus (konden-
saat) valzub alla ja ccmzldatakse vdljalaskekraeni kaudu
(ﬁks-kaks korda vahetuses).

< Juhtsiibreid kasutatekse mehhanismide juhtimiseks pul=-
dilt. Ekslkavaatoritel kasubatakse ksht tilipi siibreid: otse-
toimega ja diferentsisalseid. Sagedasti sisseliiiitatavate meh-
haniswide {peavintsi siduarid, revers) juures kasutatakse di-
ferentsizalsiibreid, mis voimaldavad juhthoova kiigupikkusest
soltuvelt muuta t68silindrisse antava surudhu rohku ja suju-
valt liilitada. Harva sisseliilitatavad mehherismid (roomikkidi-
gu nukksidurid, kidigukastid jt.) ei vaja sellist sujuvust
ning seile asetatakse diferentsiasalsiibrite asemel otsesiib-—
rid.

Joonisel 10 on kujutatud o t ses iiber . Kui su-
ruda kiepideme abil kuulile 8, laskub survekann 9 alla, suru-
des koldu vedru 10. Seejuures laskud alla ka doneskolb 6 Ja
toetudb klapi tihendile 3 ning t60silindri site atmosfdiriga
katkeb. Kolvi & edasisel liikumisel avanet klapp 2 ja suruohk
tungib todsilindrisses Ohu liikumine sel momendil on joonisel
ndidatud mustade nooltega.

Xui ssetada juhthoob neutrsalasendiese, tostab vedru 1
klapi 2, surub tihendi 3 korpuse 4 Jlakutele ning t¢dsilinder
lahutatakse suruohuksmbrist. Ohurdhu tottu klapi 2 sll suru-
takse tihend 3 tugevemini korpuse Olakutele. EKokkusurutud
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Joonis 10. Otsesiiber

vedru 10, toetudes siibri iilemise korpuse 7 dlakutele, tdstab
iles kolvi 6 ja t66silinder ihendatakse ava 5 kaudu viilisohu-
ga. Joonisel on ohu liikumine sel momendil niidatud valgete
nooltegas

Diferentsiaalsiiber (joons. 11) voi-
maldeb reguleerida Ohurohku t56silindris.

Kui juhthoovaga sidestatud tdukurile 10 ei vajutata,
hoiab vedru 11 selle iilemises asendis, kusjuures toukuri 10
Ja tugiseibi 12 vahel on meksimaalne vahe, Niisamuti hoiab
vedrua 7 diafregmat 8 koos kannuge § ddrmises ililemises asendis.
Kannu 9 alumise otsa ja vdljelaskeklapi 5 tihendi 6 vahel on
pilu. Vedru 2 surub vdljalaskeklapi 3 koos tihendiga 4 vastu
korpuse 13 pesa 15, Selles asendis voib Ohk t3Gsilindri kamb-
-rist vdljuda atmosfddri, nagu on niidatud punktiirjoontega.
Ava 1 kaudu kollektorist alumisse kembrisse liikuv surudhk
satub klapi 3 alla, kuid ei pii#se edasi, sest tihend 4 on
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Joonis 11. Diferentsiaalsiiber

vedru 2 ja ohurohu toimel surutud vastu pesa.

Tookambri sisseliilitamiseks on vaja toukur 10 slla su-
ruda. Rakendatud jdud kantakse todvedru 11 ja seibi 12 ksudu
tle diafragmale 8 ja vedrule 7, mille kokkusurumisel paindub
diafragma 8, kann 9 aga laskub alla kokkupuuteni tihendiga 6
ning katkestab ohu vdljavoolu atmosfiiri.

Toukuri 10 edasisel liikumisel surutakse vedru 11 kokku.
Suureneb surve klapile 3, mis jadb suletuks, kuni vedrv’s 11
toimiv jéud liletab Shusurve, klapile 3 toimiva vedru 2 ja ved-
™1 7 survejou. Kui surve vedrule ‘11 on kiilllaldaselt tousnud,
avaneb klapp 3 ja surudhk satub diafragma 8 alla ning otsiku
14 kaudu kembrisse. Silindri tditumisel suruchuga touseb dia-
fragma:8 aluses ruumis rohk nivg suureneb ka diafragma 8 poolt
vedrule 11 toimiv joud. Vedru 11 surutekse kokku ja kui +tou~
kur 10 jaab liikumatuks, surutekse tihend 4 vastu pesa 15,

29



s.t. sisselaskeklapp suletakse. Rohk diafragma 8 aluses ruu-
mis ja kambris jddb norgemaks kui jaotis ja klapi 3 all; roe
hu suurus séliub joust, mis surub kokiu vedru 11, Seega 501-
tub Shuréhk kambiis sdltub vedru 11 kokkusuruaziscest,

Kui juhthoob viiakse neutraslasendisse, liikkavad vedzud

2, 7 ja 11 diferentsiaslsiibri koik detailid uuesti algseisu
nagu on ndidatud joouissl, jin ohi vﬂ-aub kambrist stmosfiar

Tavaliselt kantakse juhthoova joud toukurile 4G iile re-
guleerimiskruviga, Bt vihendada 14pprohku kambris, suurenda-
tekse juhthoova neutraslasendis kruvi ja toukuri vahelist pi-
1u, Kui pilu puudub, on rohk kambris sisseliilitemisel mekei-
maalne,

Pneumojuhtimissiisteami toCseadised on naidatud joonisel
12,

7 % \ \:\c\m.\, > SN

L] //j g £ 8

Joonis 12, Pneumojuhtimissiisteemi todseadised

To6silinderxr (joon. 12a) koosneb silindrist
2, selle esikaanest 5 ning tagekssnest 8. Silinder asetsedb
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kasnt: slivendites. Kazned pingutatakse poltidega, moodustades
hermeetilise kembri. Silindris asetset kolb 1 koos mansetiga
3, kolvivars 4 ja vedru 3,

Suruohk liigub siibrikemorist tegskcanes asuva sisse-
lasikeava 7 kandu silindrisse ja nihutah kolvi 1 koos varreges
ettepoole, liiiitades sisse toHmehhanismi. Silindri esiosas
olev ohk surutakse klepi 6 kaudu atwosfddri, vedru 3 aga kok-
ku. .

Kui siiber op wvilja lulitatud, vikjub suruohk silindrist
siibri kaudu atmosfédari ja vedru likkab kolvi algasendisse.
Klapi 6 keudu taitub silinder atmosféiribhuga.

2t piiskust ja cli pole voimalik suruocnust tiielikult
eraldeda, voib talvel memsett O killmuda kinni silindri sise-
pinnale. Selles seisneb kirjeldatud konstrukisiooni iiks puu-
dusteat.

Joonisel 12,b on sute pidurikamori tiilibi jargi valmis-
tatud konstrukisiocon.

Korpusgs 10 ja kasne 12 darikvte vahele surubud elastne
diafragma 13 paindub e%siku 14 kaudu surudhu andmisel pareua-
le. Diefragmaga ithendatud vars 17 koos kahvliga 18 paigutbuvad
samuti parewsle, mdjutades iihtlasi mehhanismi. Kui siiber on
vilje lilitatud, surutakse ohk kambrist vilja vedrude 15 abil.

' Forpus 10, diafragma 13 ja kses 12 pingutatskse tuge-
vasti poltidega 11. Todkanber kinnitatakse poltidele ‘6.

Surudhu ki irviédlje~automaatklapp
(joon. 13) kiirendal mekhanismi vdljaliilitamist siibri vilja-
ilitsmisel, Automaatklepid asetatakse to¢silindrite vol
~keartiite ette.

Suruohu véljalnskmisel eva 5 kaudu paindub disfrasua 8
parsmele, vdljeklspi tihend surutekse avz 10 pesa vastu ja ta
suleb sslle tihedalt, katkestades ohu viije LE6silindrist.
Kui ava 10 swrudhu méjul sulgub, avanedb tagasilddgiklapp &4 ja
surudhik tuogidb t55eilindri Shutorustikiu (joonisel niidatud
mastade noclitege)s

Kui kaane 3 ja disfregme 8 vahel cn rohk, on ava 10 ti-
hedalt suletud tihendiga 2 varustatud klapiga 9.

Niipea kui t66silinder tditub surudhuga, 2.t. ohuvool
autcnsaticalppi lakkab, suleb tagesilodgiklapp 4 aubtomeatselt

Borpuse & otsaava.
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Joonis 13. Automeatklapp surudhu kiireks véljalaskmiseks

Siibri sisseliilitamisel langeb kaane 3 ja diafragma va=-
helises ruumis rohk. Kuid diafragma 8 ja kaane 1 vahelises
ruumis j&5b rohk endiseks, sest tagasilosgiklapp 4, mida su=-
rub vedru 7, suleb viljapiddsu. Rohu iilejddk selles ruumis
peinutab diafragma vesakule, avades suure libimddduga ava 10;
ohk vdljub t66silindrist kiiresti ja mehhanism lilitub vil-
Jjae

Kiirviljeautomaatkiapid kiirendavad tunduvalt mehhanise
mide vdljalilitamist ning neid kasutatekse pneumojubtimise
koikides silisteemides.

Suruohu andmiseks pidorlevatele mehhanismidele asetatud
t60silindritele ja ~kambritele kasutatakse erilisi pddrlevaid
thendusi, kusjuures nende konstruktsioon ei erine hiidrojuhti-
migslisteemides kasutatavateste.

Mitmekopalisi ekskavaatoreid juhitakse analoogiliste
hoobsilisteemide abil.
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I peatakk

PATINDUVAD TOSTE- JA VEOELEMENDID
1. Trossid

T¢ste~transpordimasinates on kdige painduvamaks toSte-
Jja vecelemendiks t er as t r o s s oma jargmiste heade
omadustega: painduv ja elastne, lihtne ja odav valmistada,
vaikne 1dokideta t66, vdike omaksal, suur todkiirus ja ohutu
ekspluatatsioon. Todtava trossi traadid kuluvad ja katkevad

. Jark-=jdrgult ning seda saab alati kontrollidas

Terastrossi puuduseks on venimine t66tamisel, plokirs-
taste ja trumlite suur 1l&bimodt, trossi kiillaltki viike too-
iga. Viimane oleneb ekspluatatsioonieeskirjade tditmisest,
madrimise kvaliteedist ja perioodilisusest. Normaalsetes tin-
gimustes tuleb trossi puhastada ja mddrida vidhemalt liks kord
dekaadis.

Trossitraat thbetugevusega‘Gi = (130 +e0 200) o 107
N/m2 saadakse kuumvaltsitud suure siisiniku- ja mangaanisisal=-
dusega halja trasdi (14bimdoot 5 s.. 8 wm) mitmekordsel kiilm-
tEmbamisel, kusjuures seda toddeldekse termiliselt ja keemi-
liselt.

Védlistingimustes ja niisketes ruumides kasutatakse tsin-
gitud traasdist trosse. Kuna traadi tsinkimine toimub kuumalt,
siis metalli noclutamisega viheneb trossi tugevus umbes 10%.

Eritrosside valmistamiseks kasutatakse roostekindlat
legeeritud terast tombetugevusega 8; 2 (2,0 ove 26,0). 0 107
N/u®.

Uldkasutatavatel krasnadel on peamiselt terastrossid
traadi tombetugevusega (150 +.. 180) o 107 N/u?,
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Trossidel, mis tdoteved normaalssl tempersiuuril, on
stidamilu materjaliks kanep, korgel temperatuuril cn selleks
asbest; moningatel juhtudel voib sidamik olle kaz metallist.

Snetsienlsetel pununispinkidel iiksikutest Uraatidest
valmistatud trossi nimetatakse ilhekcrdse punutisega Ttrossiks.
Zui treadid punutakse keermeteks, need aga omakorda trossils,
ssadzkse kahekordse punubisega tross. Kui niisuguseid ¥rosse
pLimida veel kord, saadakse kolmekordse punutisega tross.

Unekordse punutisega trossid on viga jéiged, rell ei
ole vajalikiu ®lasteust (painduvust) plokkidel liikumiseks.

Trossi keakel asetsev nidrdeainetegz immutatud kanepsl-
damik on vajalik kui alus, mille iimber keermeicd punutskse.
Stidamik on ka omspidraseks miidrde hoiukohaks ning iintlasi an-
nab trossile pareus padnduvuse. ‘

gy e Lunvmissaom -
J

Jeonis 14. Uhe~ ja ristsuunaline tross

Funumissuuna jdrgi jeotatakse tressid U h e -~ (joon.
14,b) (parallieelkorrutisega) ja ristsuunalis-

t e ke (joons 14,a). Uhesuunalistel trossidel langeb traa-
tide punumissuund keerus kokku keermete punumissuunaga tros-
sis. Ristsuunalistel trossidel traatids punumissuund keerus
erineb keermete endi punumissuunast (joon. 14).

Punumisssmmuks nimetataksc trossi osa; mille ulatuses
teeb kKeere lhe t8ispdorde limber trossi telje.

Korrubussuund voib olla parem~ vol vasskpoolne. Korru-
tis loetakse parempociseks, kul %rasdi suund keermes voi keer=
me suund trossis on parempoolne, ja vassgkpoolseks vastupidi-
sel juhul.

Uhesuunalise korrutisesaz trossid on ristsuunalistest
suurema elastsuse ja véiksema traatidevahelise paindsurvega,
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traatide vahel on suu kontekipind. Uhesuunslise korrutise-

leb lugeda lahbtikeerdumise vGimalust
ttu el saa neid kasutada vabhelt rip-
teks kraanzdel, kus peamisalt kasu-

reih
ge trossida punduseks tu
koormuse mojul ping seet
puvate lastide puhul, ni
tatakse ristkorruiisega

Viimastzl aastatel val

= trosiitehased
(0desse jt.) parzllselzorrutisega trosse spiraalseli ettepai-
nutatud traatlusst. Selle tunlemusena vashab iga braadi paine
tema paigutusels troseis, koormus jeguneb trastide vshel iht-
laselt ja Tross Hervikuna on sgure elastsussgs.

Olenevalt trossi kesutustingimuctest voib keermete arv
trossis olla 6, 7, 3, 18 ja 34 ning twrsatide arv keermes 7,
A2y 13,06, A7; 25,25, 27y 90,31, 36,37 48 61,

Joonis 15. Trosside ja kdite konstruktsioone

Konstruktsioonilt jaotatakse trossid vordse libimoddugs
traatidest vaimistatud no¥*maaltrossideks TK
(traatide punktkontaktiga) (joon. 15,e), erineva libimddduga
traatidest valmistatud kombineeritud (kompaund-)
trossideks (joonkontaktiga) f K - O (joon. 15,a) ja f K - P
(joone 15,¢) ning joon~- ja punktkontakti-
g a trossideks TaXK - O ja TAK - P (joon. 15,b), mis samu-
ti valmistatekse erineva 1bimddduga traatidest.

Nermsaltrossid TK on teiste trossikonstruktsioonidega
vdrreldes suurema jdilusega.
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Valmistaja~tehas peab trossid varustams sertifikaadiga,
kus on ndidatud trossi tiilip, libimddt, konstruktsicon, traati-
de katmise viis, iildpikkus ja kaale. Sertifikaadis tuuskse &ra
ka traasdi mark, mis midratzkse proovikoormamisesa, samuti tros-
si koikide trastide summasrne purustav joud, purustav joud ko=
gu trossi kohta ja riikliku stendardi number, mille jérgi tross
on valmistatude. ~

Terastrosside velmistamise tehnilised tingimused on méi-
ratud riikiiku standardiga OCT 3241-55.

Terastrossid valitakse tSmbetugevuse jargi vastavalt
kehtestatud eeskirjadele., Trossi valikul tuleb middrata trossi
dhe haru arvutuskoormus S, a®

S1a= k8 ¥
kus kv on trossi varutegur, mis valitakse tabelist vastavalt
tooreziimile;

S, = trossi iihe haru suurim todkoormus N.
Saadud arvutuskoormuse WS,I < jdrgl otsitakse tabslist so~
bive tombetugevuse ja konstruktsiocniga tross.
Kraana tostetrossi soovitatakse valida jargmiselt.

Joonis 16, Lasti riputemine kraanesdel

Antud tOstevoime jargi valime lasti riputamise viisi.
Jargmisena middrame ithe enam koormatud trossiharu (joon. 16)

koormuse valemiga
ga gg + G)10
3 n
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kus S, on enam koormatud trossiharu koormus N,
Q = antud lasti mass kg,
G - lasti riputusmehhanismi (konks ja plokk) mass kg,
Zk ~ trossiharude arv skeemi jdrgi,
- kaksikpoliispasti kasutegur, arvestades ka trossi
Jaikust (Q,H = 0,91 «ve 0,98).

Arvutuslik tombekoormus
S1a = K5 N
kus S1a on lihe trossiharu arvutuslik koormus N,
kv - trossi varutegur (kv = 4,5 cos 9,0),

Tegurite = Jja kv kasutegurid leiame tabelitest.

Niilid valime tombetugevuselt: Ja konstruktsioonilt sobiva
trossi, nii et arvutuslik tdmbekoormus ei iiletaks trossi tdme
betugevust.,

2s Koied

Vdikese massiga lastide tombamiseks kisiajamiga toste-
menhanismide abil, samuti ka pingutamiseks ja sidumiseks ka-
sutatakse kanepikdisi. Kanepikdied on immutatud ja immutamata.
Tmuutamata kdied on suurema painduvusega ja monusamad t5ota-
misel, kuid niiskudes kaotavad tugevuse ning hiljem vdivad ha-
kata midanema. Immutatud kdied seevastu on ilmastikukindla-
mad, mistottu neid kasutatakse peamiselt montaszitésdel.

Konstruktsioonilt jagunevad kanepikdied t rc s 8 -
koiteks (normsalkonstruktsioon, joon. 15,f), mis saa-
dakse kanepiloimest valmistatud kolme kiiekeerme korrutemise-
gay, ja kaabelkoiteks (Joome 15,8), milles kolm
trosskéit on kokku korrutatud.

Kanepikdied on nmormitud standardiga OCT 483-55 je va-
litakse tombetugevuse jérgi varuteguriga k, = 8.

Kéie trumlite ja plokkide minimaalne 1ldbimdot D 4 ole-
neb kdie ldbimododust dk (dk on kit piirava ringjoone ldbi-
moot) s

o

n

DPl = 10 dy

3s Traaversid ja tropid

Haardseadiseks on vshend koormate haaki-
miseks ja riputamiseks tostemasina konksu kiilge.
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Ehitustel kasubtatskse konstruktsioonide ja deteiiide
tostmiseks koige rohkem jérgmisi t rosshaaxvrdese a-
a3 gveia: :

1} %raavers (joon. 17,2},

2) kaheaasaline kergendatud tropp {joom. 17,bJ,

3) universaal- (Loputu) tropp (jocn. 17,c),

4) {ihcassaline tropp {(joons 17,4),

5) kahesassline tropp (Jjoon. 17,8);

6) nelja- voi enam haraline tropp (joon. 17,f).

|

e

-n——&@
f)

L%

IR o e
£l

Joonis 17. Trauaversid ja tropid

Vehetatavaid trosshasrdseadiseid tuleb pirast valmistu~ |

mist katsetada koormusega, mis {iletaks nimitdstevoime 1,25

korda. Neil peab olema markeering voi tugevasti kinnitatud

1lipik, millel on ndidatud number, haardseadise tdstevoine

Ja katsetusaeg. Ilma selleta ei tohi troppe isegi siis kasu-
tada, kui tross paistab korras olevat.

1

38




Enne koorma tostmist tuleu tdpsustada selle kaal ning
vastavalt kealule valids scbiv tropp. Solbuvalt koorma haara-
miskohtade arvust ja tropl herudevehelisest; nurgast muutub ka
tropi {hele harule isugev kocrmus. Mida suurem on “ropi haru~
devahaline nurk, sedz suuren on ihele harvle langev ¥kcormus;
wida robkem on herusid., ssda viiksem on {thele langev kosrmus.
Nagu juba ndicatud, velitakse tostemasina troesid. sealhulgas
ka trossid troppide valmistamiseks valsmiga

e P k‘vs'l
Mitmebsrulise tropi iine haru suvurim bddkoormus
Sa
Sia = Tmeost — K ¥
kus S, on tdstetava koormuse kaai,
m - tropi harude ATV,
e, ~ tropi haru ja vertikaali vaheline nurk,

kv =~ varutegurs.

Suurir luvatud nurk tropi barude vahel ei tohi iiletada
90° (el = 45°), Vestasel korral btel=vad barudes liiga suured
joud, mis voivad purustada tropi.

Harudevahelist nurka tohib suurendada administratsioc-
ni loal sinult evandjuntudel, kui haardseadise tdstekdrgus ei
voinalda kasutade pikemaid trosse je on vilditud Srosside nih-
Xumine koorma suhtes.

4, Ketid

Peale trosside kasutatokse lasti toste- jo veovahendina
1ili- ja liigendkette.

Liliket v valmistatakse viikese siisinikusisaldu—
sega Umarterasest CT.2 ja CT.3 (JOCT 380-60) tambetugevusega
§6= (37 ae. 45) » 107 N/m" liilide eViepainutamise ja ¥on-

taktkeevitusega.

Liliketld on kas lihikeste voi pikiade lilidegas Lithi-
keste lilide (Jjocn. 18,u) pikkus e £ 54 Ja laius b = 3,5 4,
pikkade lilide (joon. 18,a) pikius e=> 5 4, kus d on kesuta-
tud imarraua 15bimdot.

Dhutueeeskirjad lubavad tostmiseks kasutada ainuls lihi-
keste lilideza kette [[OCT 2319-55 jérgi.




Valmistamise tédpsuselt eristatakse kaliibritud ja ka=-
liibrimata liilikette. Kaliibritud kettide liilid voivad kujult
ja mootmetelt ainult veidi erineda, kaliibrimata kettidel on
lubatud korvalekaldumised suuremad. Kaliibritud ketid t86ta=
vad plokiratastel ja trumlitel, millel on ketiliilide hambumi-

seks vajalikud

takse tavaliselt siledale trumlile.

Lilikett

tingimustele vastavat verutegurit kk‘

k>3 -
k, 26 -

=8 -

k=5 -
b =

Eeti maksimaalne arvutuslik tombekoormus miiratakse
tostevoime Q jargi:

8, = N
1a g @pl
siin Z, on kandvate ketiharude arv, tavaliselt 2,
/z( s keti plokiratta kasutegur; 'l/pl = 0,96.

8) a)

Joonis 18, Liliketid

spetsiaalsed siivendid; kaliibrimata ketid keri-
valitakse keti katkejou jirgi, arvestades to6-

kaliibritud ja kaliibrimata ketid kidsiajamiga
mehhenismidel,

kaliibrimata ketid mehaanilise ajamiga sead-
metel,

kaliibritud ketid mehaanilise ajamiga seadme-
tel,

otsekonksudega tropid,

silmustropid, millega last seotakse ja riputa-
takse konksu kiilge.

1,910
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Tabelitest valitekse keti sobivad mootmed nii, et purus-
tav jBud ei oleks viiksem maksimaalsest arvutuslikust tombe-
koormusest 813

Ketiliili purunemisel voi kettide jatkamisel liidetakse
liliketi otsad 1liiteliiiiga (joon. 18,e). Liilikett kinnitu-
takse tdstemehhanismi elementide kiilge 1dppliiliga (joon.18,e,f).

Liigendkette kasutatakse painduva tosteele-
mendina suuré tostevdimega kidsitalides ja elektriliselt kiita-
tavates tostemehhanismides viikestel kiirustel. Liigendketi
voondumise vdltimiseks tuleb tingimata kindlustada lasti vaba
péordumine keti suhtes, Liigendkett on koostatud vollikutega
liidetud liilipleatidest. Liliplaatide kuju ja mootmed sdltuvad
keti tootingimustest ja koormusest.

Joonis 19, Liigendketid

Tdstmiseks ettendhtud liigendketid valmistatakse kvali-
teetsilisinikterasest margiga 40, 45 ja 50 ( OCT 1050-60).

Olenevalt keti koormamisest liidetakse liiliplaadid vol-
likutega kolmel viisil (joon. 19): needitakse volliku otsad
alusseibideta, needitakse alusseibidega, liidetakse tihvtide
(splintide) abil.

Liigendkettide puhul kasutatakse plokirattana vastava
profiiliga ketiterast. Trumlile niisuguseid kette kerida ei
saa ega tohi.

Liigendkett valitakse analoogiliselt liiliketiga, kuid
varutegur voetakse:

ky = 5 keti liikumiskiirusel v<£ 0,25 /s,

kk= 6 " " v< 0'5 m/s.

k. =8 " " v< 1,0 m/s,
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k = 1C, kui kett tdctab ldtkidega ja vibrasrib.

Iiigendkettidel oun lilikettidest sujuvem kilik; suurem
to6kindlue ja tostevdime; nad ei vaja suure ldbimodduga keti-
rattaid.

: Liigendketi puudusteks on painduvus sinult thes tesgpin-
nas (seetottu ei saa liigendketti trumlile kerida), suur oms- :
kesl, valmistemise kallidus, vdike td0kiirus (luni C,75 n/s),
suur kuluvus tolmustes ja miisketes ruumides. TOOprotsessis
tuleb liigendketti tépselt hocldada, koatrollida ketiosade ku-
lumist, oigeaegselt ja korralikul? midrida.

Iiilikette iseloomustab suur painduvus, lihtne konstrukt-
sioon ja valmistamine, plokirataste ja trumlite vdikesed ldbi-
wéodud, temperatuuri~ ja korrosioonikindlus. Liliketi puvdus-
teks on viike kandeviime, vdikesed tookiirused (plokil...O0,%
m/5, trumlil.. 1 m/s), lili kontaktpindade kalestumine ja
suur kuluvus, keti toukeline kiik ja suurem voimalus katkeda
koormusolukorras.

T56tava 1liliketi kelestumise vihendamizeks on soovitatav
seda perioodiliselt ldomutada.

Ohutustehnika eeskirjade kohaselt ei tohi lihtegi paindu-
vat tosteclementi ekspluatatsiooni lubada, kui sel ei ole vas-
tavat passie-

II peatikk
PIOKID, POLUSPASTID JA TRUMLID

1e Trossiplokid ja poliispastid

Tostemehharismides, kus painduvaks tosteelemendiks on
tross, kesutatakse selle suunamiseks ja toetamiseks sileds
soonega plokxirattaid. Trossi kinnikiilumise ja
soone seinte kulumise vialtimiseks tehakse soon pealt laiem
(Jocnes 20).

I5bimdoduge kuni 350 mm stentsitud plokid valmiststakee
terasest CT.3 (BOCT 380-60). Suure lidbimdoduga plokirattad
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Jdoonis 20. Trossiplokiratvad

raske todrezijini Jaoks valatakse terasesi 25 §o 3435 J
(60CT 677-58), keskmise to&reZiimi Jjacks malmist C 4 28-48
Ja kerge tGSreziimi jacks malmist C C 4 12-25 ning C 4y 15-32
{6007 1412-54), 5

Vaikeste plokirataste poid iihendatakse rummuga tavaliie
selt tugevdusribadeta kebtta abil. Ule 40C mm libimdddugze plo-
kiratestel tugevdatakse ketast ribidege voi kujundatokse rig-

ikujulise ristidikega kodarad (joon. 2C,a). Plokiratta voib
valmisteda ka keevitamisega {joon. 20,b).

Plokirattast ileminekul t35tab tross peale tombe veel
baindele. Plokiratta sobiva libimoodu valik vihendab painde-~
kcormust ja koos sellega pikendab trossi igae

Plokiratta 1dbimodt valitakse secosega

Dpl = (e =-1) d‘tr mn
kus D bl on plokiratta ldbimdoot mm socne pohdas,
dtr - trossi 1dbimdot mm,
e = tegur, mis e5ltub mehhsnismi t5oreziimist.

Tegur e valitakse tabelist (e = 16 +a. 30).

Tasakaaluplokirataste ldbimddt voetakse 60% t66ploki-
ratta libimdddust. Plokirataste moStmed on toodud kisirsama—
tute vastavates tabelites,

Plokirattad toetuvad telgedele veere~ voi liugelaagrite
kaudu. Olenevalt plokiratta asetusviisist Ja valitud lasgrite
mootmetest kujunevad ka plokiratta rummu mootmed, mis midra-—
takse igal iliksikjuhul ersldi. Liugelaagriga toetatud ploki-
ratta rummu pikkus valitakse

1, = (355 2) dO mm
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kus d on plokiratta telje 1&b: 40Ot mm,
lc - runma pikkus mm.
Plokiratta telje libimddt miiratakse arvutusega painde-

le: \ r“‘"“‘M

4. =
st & - 1[@]
kus on telje ohtlikus 1oikes moguv paindemoment Nm,
l%] -~ lubatud paindepinge N/m". b

Liikumatult kinnitatud telgedel
[a]p 1000+10° N/u° tersstel CTu4 ja 20,
0 = 1200+10° N/m® terastel CT.5, 30 ja 40.

Poorlevatel telgedel
[R]p 7004107 N/u° terastel CT.4 ja 20,
o = = 800+10° N/m® terastel CT.5, 30 ja 40.

Rummu siseldbimdot d, vastab lasgri valisldbimoddule,
rummu vilislabimoot d2 valitekse piires

d.z = (1’5 ese 1,8) d.,l

Laagripukeiga (liugelasgriga) kujundatud rummu ja telje
vakelist pindsurvet kontrollitakse valemiga
S
o ¥ 50 = qu.:,
siin 8 pl on koormus iihele plokile,
lé - rummu t66pikkus m,
cl0 - telje 1labimédt m,
Lq] - lubatud pindsurve N/m olenevalt puksi materjalist
ja mebhanismi t66reZziimist.

Rui plokiratta telg on kinnitatud tdstemasina kiilge,
nimetatakse plokki 1l iikumatuks; kul telg on iim=-
berpaigutatav ja voimaldeb ka plokki iimber paigutada, nimeta-
takse plokki liikuwvakso.

Liikumstut plokki kasutatakse trossi suuna muutmiseks
(ka jou suuna muutmiseks), kusjuures jous ta voitu ei anna.
Liikuva ploki kasutamisel voidame jous kaks korda, kuid kao-
tame niisame palju kiiruses. Et voita jous veelgi rohkem,
iihendatakse mitu plokki kokku po lispastikse.

s - 251 N,
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Poliispasti, mis on koostatud vordsest arvust liikuva-
test plokkidest lihes raamis ja liikumstutest plokkidest tei-
ses raamis, nimetatakse mitmekordseks poliispastiks. Mitmekord-
se poliispasti puhul on teoreetiline voit jous (hddrdumist jms.
arvestamata) vordne koormet hoidvate trossiharude arvuga,
seejuures aga kaotatakse niisama palju kiiruses.

Joonis 21. Poliispastid

Joonisel 21,a kujutatud poliispastil on kuus haru. Jire-
likult tuleb rakendada joudu F, mis on vordne P/6, voi teisi-
ti deldes, trossi igale harule langev koormus on 1/6€ kogu
koorma kaalust, mida selle siisteemiga tostetakse.

Poliispastid jaotatakse mul t iplikaator-
Polispastideks, millega voidame jous (joon.
21,b), ja Teduktorpolispastideks s mil-
lega voidame kiiruses (joon. 21,c). Tornkraanadel tostetakse
koormaid ja muudetekse nooleulatust multiplikaatorpolilspasti-
dega.

Vahel kasutatakse ka kakXsikpolis paste
(joon. 21,d), millel on olulisi eeliseid lihtpoliispastidega
vorreldes: koorem ei kiigu tostmisel, trossi 1ibimoot voib
olla viiksem, koorem ei nihku horisontaalselt. Sellise polii-

- spasti kordsus on kaks korda vdiksem kui lihtpoliispastil, ta

on sama kui kaks lihtpoliispasti koormusele P/2.
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2 Trumlid

Prumlid valatakse voi keevitatakse. Va*afu trumlid on
mirgatavalt Taskewmad kui keevitatud trumiid ja valnistsmine,
eriti individuvaaltootmisel, ssetébtu kzllim. Vaolabud trumicid
on otstarbekas kasutada vsid unifitseeritud tostemehhanismi~
des, :

Keevitatud trumlid on valatud truwlitest 35 e.o 40 %
kergemad. Xuni 400-mm 1ibimdoduga trumlite valmistamiseks ke-
sutatakse paksuseinalist tommatud torestoru. Suurema lEoimd0-
duga trumlid valmistatskse valtsteraslelitedest.

Trossi tohib trumlile kerida vaid ilihez rsas. Trossi keer=
dude omavahelise hddrdumise véltimiseks on sageli trumlil soca,
ris on iihepcolne, kui trumlile keritakse uks trossiharu, ja
kzhepoolne, kui trumlile keritakse keks trossihatu.

Siledaid Yrumleid kasutatakse vaid kisiajamisega toste-
mehhenismides ja mehaanilise sjamiga viiksss tésteveinega
tostemasinates. Ciledspinnaline trummel on trossi mshajooksu
viltimiseks varustatud Zdrikutegao.

Joonie 22. Siledapinnaline trummel

Siledapinnalistele trumlitele ksritaikse tross sageli
mitmes kihis (joon. 22), millega riirsneb sga trossi kulumi-
uee Kruviscon suurendab trossi kontaktpinda trumliga'Ja Vi~
hendab sellega trossi kulumist. Soon on normaalne (joon. 23,b)
voi siigav (joon. 23,c¢). Praktikas kasutafakse rohkem normeel-
soonega trumleid, sest normealscone samm on siigave soone sam—
nust vdiksem ning trummel seetdttu liihem. :

Trossitrummel kinnitatakse vollile voi teljele liistu
gbil. Laagriteks on tavaliselt veerelaagrid, mis montaazi ja
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Joonis 2%, Zehe lasgrige soontrummel

miérinise holbustemiseks paigutatakse viljapoole trumlit. Va-
hel harva monteeritakse trummel seisvale teljele. Siis on
laegrid pressitud trumli dirikute rummudesse, mis aga rasken-
dab laagrite hooldamist. Trumlivollil (teljel) voib olla kaks
voi kolm laagrite !

Trumli kolme laagriga voll raskendsb mehhanismi montaa~-
Zi ja demontaazi ning kohmakuse tottu scovitatakse seda kasu-
tada vaid kuni 10=-,..15-tonnistel tostevdimetel.

Trumlile vdib momendi {ile kanda kas reduktori véljuvale:
vdllile kinnitatud hammassiduri, otse reduktori vdljuva volli
voi trumlile kinnitatud hammasvooga.

Labtisi hammasajemeid kohtame sinult vananenud konst-
riktsioconiga tEstemehhenismidel, kisivintsidel ja viikese t0s-
tevoimega mehsanilise ajamiga tostemasinatel. Koige kaasaeg-
sewa ja todkindlama lahenduse trumli kiitamiseks on esitanud
BHUAMITMAE : voimsus konbakse trumlile obtse redukbori vdljund-
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vollile kinnitatud kompenseeriva hammassiduriga (joon. 23,a),
kusjuures trumli voll on reduktori volliga tsentrceritud sfdd-
rilise laagri abil,

Variant | Variant |

R
NN

=
AAARANN DR

)
2775

2

Joonis 24. Trossi kinnitus trumlile

Tross kinnitatakse trumlile poltidega pingutatava liis-
tu (joonm. 24,8), soonestatud plaatide (joon. 24,b,c) voi ai-
nult kiiluga (joone. 24,d).

Trumli ervutamisel miiratakse selle libimoot D ., seina
paksus 6‘; soone samm t, soone raadius r, trumli pikkus 1 ja
kontrollitakse trumlit survele ning paindest ja viddndest koos-
nevale liitkoormusele (arvutusskeem on joonisel 25).

Trumli 18bimoot valitakse vordne plokiratta lébimdooduga:

D,

tr = D

pl
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Joonis 25, Trumli arvestusskeem

Seina paksus dr'on malmtrumlil 0,02 Do+ (6e¢01C) mm
- (kuid mitte alla 12 mm), terastrumlil (1...1 c) dyp mme So0~
ne samm t = Ay + (2ese3) mm, soone raadius r = (0,53...0,54)

gtr e

Trumii Uldpikkus
1=2 1s + 2 lﬁ + 1° mm

l

Soontega osa pikkus
ls = (Zp + Za + Zt) t mm
kus Z_ on trossi kimnnituskeerdude arv trumlil, ZP e B B
Z5 » 1,50442 = trossi varukeerdude arv lasti alvmises
asetuses, ZP + ZS = hese D}
Zt ~ tookeerdude arv.
VA Lt
t = 2@ D, |
Trumlile keritava trossi todpikkus
I"t:'ZkH
kus Z, on kandvate trossiharude arv,
H - lasti etteantud t0stekorgus m,
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Tahistane

siis

g8 g B
Zt=m— Ja 18= (...5)+m
Trumli sileda dirmise osa minimealne pikkus
la=(20003)t
Trumli keermestatud osade vahekaugus
1, = (%5 =1 1
kus Zpl on poliispasti liikuwe ploki rataste arv,
1c - ploki rummu pikkus.
Seega trumli Uldpikkus

kn

" ¢
1 2[(4‘..5) + —Wr t + 2 (2..03.)]1; * (Zpl - 1) 1c o

2k HJ ‘
=[(12...16) + Tt By - D,
Trumli seina kontroll survele:

§o-2 2[6], we

kus S A n iihe trossiharu koormus N,
Egi - lubatud survepinge N/mz.

Arvutustes voetakse

[ = 800 » 10°_ N/u® malmil ¢ °15...32,
[€]s = 1000 - 10° N/mi terastel 25 ja 30 ,
] s 1100 * 10° N/o® ="~  COT.3 ja CT.5.

Trumli kontrollimisel painde ja viinde koosmojule arvu-
tatskse paindemoment valemiga

up=s1% Tm

ja vdindemoment valemiga

! IR
=28 B L5 0 ey T
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Tasndatud moment

M, =\} e M

Trumli ristloike vastupanumoment

e 4 3
Wp“o"Dtr (1= ") m
Ds
knsck:-.ﬁ;—
r ]

D, = D, =2 6 on trumli siselabimd3t m.
Kiillaldase tiépsusega voib trumli vastupanumomendi arvu-

tada vealemiga
2
Wy, = 0,8 (Dyn. -() o’
Summaarne pinge vidndest ja paindest

(c = ;:: <[£t/P N/n°

3o Liiliketiplokid

Liiliketiplokke kasubatakse kidsivintsides ja ~talides
veorattana, mille tekitatud moment kambakse lasti tostmiseks
ule tGoplokile tigu~ voi hammasajami abil. Kaliibritud keti-
liilid on ilthesuguse kuju ja mBBtmetega ning asetsevad vaheldu-
misi ristitasapindades. Joudu {ilekendvad horisontaalliilid is-
tuvad plokiratta plia pesades;vertikaalliilid paikmevad vabalt
pdéia soones (joone 26), Liiliketiplokirattad valmistatakse

.Joonis 26, ILiiliketiplokiratas

ddarikutega ja ilma, kuid veorattad eranditult dirikutega.

Tunduva takistuse tottu keti minekul plokile on liiliketiplo=
ki kasutegur ;Z pl = 0,93.
"




Iiiliketipiokirattad vai~  kse vipsete mudelitve Jargi

hallmelmist CT15.+.32 ja CT 18...36 (FOCT 1412-54), erijubulf

terasest 254 (GOCT 977-58).
Liiliketiploki mootmed olenevad pesade arvust ja keti

mootmeist (seammust ja ketirsua ldbimoodust).

Kui Z £ 6 jad= 9, on plokivatta alglibimdot
£

D =\F .

oin
milles t on lilliketi samm mm,

d - ketirsua ldbimoot mm,
Z - ratta pesade arv.

o+

Minimaalselt on 4...6 pesa, seda vaid erandjuhtudel, |

sest ketiliilide suure poordumise Hottu plokile minekul lkulub

ratas kiiresti. ]
Kui 22> 9 ja 4 £ 16 mm, voib ruutjuure all bteise lii"k
me dra jatta, sest see mojutab arvutustulemust véhe. 4

Valem saab jérgmise xujus

Ds—toe m

O
sin

4, Liigendketiplokid 1

Kisitalidel ja -vintsidel tostevoimega iile 10 t kasuta=
takse liigendketti. Plokirattad (joon. 27) valmistatakse te—
rasest CTe4 ja CTe5 (GOCT 380-53).

ketiplokiratas

d mm

k. 8

Joonis 27, Iiigend={

i das




Ketiratta i hammaste awv s0ltub tostemehhanismi tdste-
voimsusest:

Z = 6..07 — hanmasts minimaalne arv,

8 tdstevoimel kurni 3000 kg,
9 - "« 3000...20000 kg,
10 ek RIS lile 20000 kge

Olenevalt keti tillibist kasutatakse ithe voi kahe rea ham-
mastega (rullpukskettide puhul) ‘ketirattaidi, Hammaskettide
korral valmistatakse laiemad zetirattad ja hammaste keskosas
kujundetakse soon keti juhtplaatidele. Liigendketiploki kasu-
tegur on 0,95.

Ketiratts: rummu mootmed sdltuvad volli modtmeist ning
need valitakse samades piirides kui trossi- ja liiliketiplok—
kidel, Plokiratta hammaste kuju je mootmed sdituvad valitud
iligendketist j& ratta hammaste arvust.

RiiklEXu standardiga {TOCT 591-61) on midratud getire=-
taste hambaprofiil puks- ja rullpukekettidele. Tdsteliigend-
kettide hambaprofiili kujundamise ja arvutamise metoodika cn
antud standardis [ OCT 590-54,

. Ketiratta modtmste valik toimub jérgmiste valemite
abil:

algringjoone 1lidbimdot D, =

WIVwe"

(¥]
e 1%0

abiringjoone 1bimddt Dy = D, = 0,2 %
hamba pchja raadius r = 0,53 a,

hamba pea readius R = t - »
ratta vdlislibimoot D= D +1,24,

Jjalgade ringjoone lédbimoot D, = D° - 4,

-

e e S 5 180°
poia vdlisldbimoot D, = t cot > —~-1,20

hemba laius B = 0,9 C
haxba pea laius B1 =B ~0,16 t
kus % on keti samm,
4, = ketl volliku 1abimsot,
C = ketl sisellilide vahekaugus,
b - keti plaadikese laius,
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Z - keti hammaste arve

o
sin 1%9— véddrtused on tabelites antud.

IIT peatikk
HAARDESEADISED
"1, Tdstekonksud

Uhe- ja kahepoolsed lihtkonksud {joon. 28,a,b) sepista-
takse terasest 20 (60CT 1050-60). Kisikiitamisega tOstemehha-

a)

Joonis 28. Tostekonksud

nismide iihepoolsed konksud (60CT 6626-53) valmistatekse
koormusele 0,25+++20 t, masinkditamisega tosteseadmete iihe~
poolsed konksud (GOCT 6627-53) = 0,25e.+75 t, kahepoolsed =
S5e0e75 t. Valamise arenenud tehnoloogilise taseme ja kontrol-
1i vdoimaluste juures sasb valmistada ka valatud konkse, mis
oma tugevuselt ja tookindluselt ei jd3 maha sepistatud konk-
sudest.

Liitkonksud (joon., 28,c,d) tehakse valtsitud
lehtterasest 20 (OCT 1050-60) voi terasest CT.3 (OCT 380-60).
Konks needitakse kokku lehtedest paksusega vihemalt 20 mm. Ku-
lumise viiltimiseks pammakse konksu pohja vahetatavad elemen-
did. Uhepoolseid liitkonkse tostevoimega 37,5...175 t ja enam
kasutatakse sulametalli transportimisel koppadega, kahepool-
seid tostevoimega 100...350 t liheb iildkasutatavatel kraana-
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del vaja montaaZitoodel. Liitkonksud valitekse § OCT 6619-53
Jjérgi, nad on odavad ja tockindlade.

Kdigil konksudel peab olema tehase merkeering. Eksplua-
tatsioonis tuleb iga kuu kontrollida konkse.

2e S&aklid
Séddkleid kasutatakse suurte koormuste (100 t ja enam),

kuid ka pikkade talade, roobaste jms. tostmisel. Last riputa-
takse sddkli kiillge troppidega.

Joonis 29. Sdaklid

Eristatakse tervikuna sepistatud kinnisi sdakleid
(Joon. 29,a) ja liigendsdidkleid (joon. 29,b). Materjaliks on
CTe3 (GOCT 380-60).

S&ddklid ei ole normitud, igal iksikjuhul tuleb nazl ar=
vutada ja projekteerida. Arvutusndide on V.MorgatSovi raama—
tus "TO0ste~trensportmasinad” lke34e..38¢

3. Konksuplokid

Konksuplokid on vaheliilideks tdstemasinate kandvate
trossiharude ja haardeelementide vahel., Kui lasti tostetakse
ithe %rossiharuga, ithendatakse konks ja tross trossisilma
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(koussi) abil., Trossi cis pumutakse kandva trossi kiillge Ja
seotekse traadiga voi kinnitatakse vastavate klambritega
(joon. 30,a,b}. Sageli kasutatakse kinnitamiseks ka koonili-
si mubve ja kiillukke (jocn. 31,a:b,c)e

Joonis 31. Kiillukk }

Kahe ja enama kandva trossiharu kilge riputatakse konks
konksuploki abile Viimane moodustab poliispasti liikuva ploki.

Ronksuplokid on normaalsed ja lithendatude N o rm a a l-
konksuplokk (joon. 32,a) koosneb teljele toetuvaist veere-
voi liugelaagriga plokiratastest. Kenks toetub tugikuullaag-
ri ja aluse kaudu traaversile.

Lithendatud konksuplokil {joon. 32,b) mocdustavad plok—
kide telg ja konksu traavers iihe terviku ning konks peab cle-
ma pikem. Lithendatud konksuplokid on tingimata paerisarvu
plokiratastega.
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Joonis 32. Konksuplokid

4o Tlikk- ja puistmaterjali haardseadised

Pohindue haardseadistele on vihendada ajakulu lasti
haaramisel ja vabastamisel.

Sama liiki tikk- ja puistmaterjalide transportimisel
tuleb kasutada universaal- ja spetsiaalseid haardseadiseid,
mis sobivad tugevuselt, tookindluselt, kisitsemise lihtsu-—
selt ja ohutustehnika seisukohalt. Kdige otstarbekamateks on

poolautomaat-, automaat- ja kaugjuhitavad seadised.
Tiikkmaterjali tostmiseks ja edasitoimetamiselks kasuta-

takse laialdaselt konksude, rongaste, silmuste ja klambrite-
ga tross- ja kett-troppe (joon. 33,a). Plekipakettide, sor-
diterase jms. transportimiseks kasutatakse tugikippi ja mit-
mesuguse konstruktsiooniga riputnqabin&usid (joon. 34,a). Pi-
kemdodulisi ja suuregabariidilisi esemeid tostetakse traaver-
site abil. Selliseid laste, nagu valupead, sepised, vollid
Jne. (joon. 33,c ja 34,b,c) teisaldatakse eriliste haardtan-
gidegae

Metallesemete laadimiseks kasutatakse ka elektromagne-
teid (joon. 33,e), mille kuju soltub tdstetavate esemete ku-
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Joonis 34. Haardseadiced

just ja moOtmeist.

Mittemagneetuva lehtmetalli transportimisel on otstar-
bekas kasutada vaskuumiga toStavaid iminappu. letalliminapal
on kuumuskindlast kummist vOi neopreenist hermeetiline ranga-
kujuline serv ja nad riputatakse traaversi abil sildkraana
konksu kiilge. Iminapas tekitatakse vajalik vaakuum ejektori
voi pumbaga. Esimesel juhul saavutatav horendus on 0,7 e..
ee. 0,85 baari, kui pumbatava ohu rohk on 3,15 baari. Rootor-
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vgakuunpumpadega sasme horsnduse kuni 90%. Vaakuumtosteseadis—
tega on voimalik teisaldada nlaste piklusega kuni 30 n ja mas-
siga kuni (18...20) ¢ 10° lg; t00 on automatiseeritud.
Haardseadiste erigiupi moodustavad haardkopad (greife-
rid). Fuistmaterjalide hucramniseks kasutatakse kzhe 1louaga
haardkoppi (joon. 35), suuremeSsiikkiliste lastide, metallijdit-

Jeonis 35, Kehe 1louaga haardkopp

mete jms. tostmiscks - tahthaardkoppi. lHaardkopad riputatak-
se tostenmehhanismi cilge {ihe voi kahe trossiga. Uhe trossi
haardkopad ¢n vahetatavad, kasitsi juhitaved ja ei oma ise-
seisvat ajamit. 3

Rokkem kesutat:»<s mehaarilise juhtimisega kahetrossi-
lisi haardkoppi. Fopa iv:rde kaulub Kraana, vankrile monteeri-
tud tostemehinnism last. tostmiseks ja allalaskmiseks ning
lougade kiitamismehh:nism l5ugade avamiseks ja sulgemiseks.
Kahetrossilise haardkopa t35 sxeem on joonisel 36.

~2is 36, Kahe
_ = g2 ja -ghe
lougga h=ardkopa t66




. Haardkopa tostemehhanismi trumlilt 2 iile ploki 4 tulev
tross on kinnitatud haardkopa lilemise traaversi 5 kiilge. Lou-
gade kditamismehhanismi trumlilt 1 iile ploki 3 tulev teine
trossiots on kinnitatud hasrdkopa alumise traaversi kiilge.
Haardkopa 10uad on liigendite abil iithendatud traaversiga 8
ja varraste 6 kaudu traaversiga 5. Molema trumli posrlemisel
kellaosuti liikumissuunas lastakse haardkopp avatult materje=
lisse. Lougade sulgemiseks jo materjali haaramiseks kiitatake
se trummel 1 kellaosuti liikumissuunzle vastupidiselt, kus-
juures trummel 2 seisab. Lougade sulgemise jarel liilitatakse
ka trummel 2 t66le kellaosuti liikumissuunale vastupidiselt
Jja mdlema trumli koostddl tostetakse suletud kopp koos haara=-
tud materjaliga iiles. 7

Kopa 1ldugade avamiseks ja materjali viljapuistamiseks
peatatakse trummel 1., Trummel 2 aga jatkab traaversi 5 o8t~
mist ning kopa louad avanevad.

Lougade sulgemistrossi koormuse vihendamiseks asetatak-
se traaversite vahele poliispaste

Kopa ning lasti masside suhet nimetatakse kopa massi ka=
sutusteguriks ja see on 0,8+4.1,2.

IV peatikk
TOKESTID JA PIDURID

Seadiseid, mis voimaldavad piduri kassabita hoida lasti
vajalikus kdrguses, nimetatakse t O ke st i t e k s » To-
kesti takistab tostemehhanismi vdlli poorlemist ainult lasti
langemise suunas, kuid ta ei muuda lasti langetamiskiirust.
Alles pérast tokesti lahtiliilitamist hakkab voll jille poor-
lema. Konstruktsioonilt ja tdoprintsiibilt tuntakse hammas-
rull- ja hdordtokesteid.

Piduritega saab vollide vaba podrlemist tokes-
tada mdlemas suunas, nad“hoiavad lasti mddratud korgusel, voi-
maldavad . reguleerida lasti langemiskiirust ja pidurdavad
toste~ voi soidumehhanismi.




1. Hammastdkestid

Konstruktsioonilt védlis-, sise- voi lauphammasteg§. Ta=-
lides, vintsides ja teistes tostemehhanismides on vilishambu-
misega hammastokestid levinud kdige enam (joon. 37). Hammas-

Joonis 37. Hemmastokesti arvutusskeem

ratta poorlemisel lasti tostesuunas libiseb tokestilink va=
balt hammastel; vastupidisel podrlemisel toetub tokestilink
hammasratta hambale ja hoiab koos sclicga ko lasti pingul.
Soovitatav on tokesti asetada mehhanismi kiiremale vollile,
kus viindemoment on koige viiksem. TOkestilink kinnitatakse
raamile liigendiga ja surutakse lehtvedruga vastu hambaid.

Hammastdkesti projekteerimisel tuleb midrata tokesti-
ratta, -lingi ja selle telje modtmed.

HammastOkesti puuduseks on 166kkoormus lingi ja hamba
vahel lasti seiskamisel, eriti aga juhul, kui lingi serv lan-
geb kokku hamba servaga ja ratas poordub tagasi hamba sammu
vorra. Teiseks puuduseks on lingi libisemine hammastel. Selle
valtimiseks kasutatakse automaatselt kiditatavaid linke, mil-
le iiks variantidest on joonisel 38. Tokestiratta rummule ase-
tatakse lohestatud elastne rongas 2, mille survet rummule re-
guleerib vedru 3. Rongas 2 iihendatakse lingiga 5 hoova © abil,
Lasti tostmisel piiiiab rongss 2 hddrdejou toimel podrduda rume-
mu pédrliemissuunas ja liikkab lingi tokestirattast eemale kii-
gupiirajani 4. Ratta vastupidisel pdorlemisel pdérdub ka
angas 2 samas suunas ning viib lingi tBkestirattaga hambu-~
misse.
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Jooris 38. Automaatlini
2, Rulltdkestid

Erinevalt hammastokestitest t86tavad rulltokestid
(joon. 39) vaikselt ja 1odgivabalt ning ei tekita vollile

ot

x\\\\Q
21\\ P

Joonis 39. Rulltokesti

paindekoormust. Rulltokesti koosael liikumatult kinnitatud
kerest 1, mille sisse on asetatud volliga liidetud rumn 2,
Vedrud 4 suruvaed rullid 3 silinarilise sisepinna ja rummu

vdljaloikepinna vahele. Lasti tosimisel (voll liigub vastu
kellaosuti liikumissuunda) rullid ei takista rummu pddrle-
mist, sest nende voimalik liilrmis-uund on koonilise pesa

laiema osa poole. VOlli vastupidizel «7 iriemisel siiguvad
rullid hdodrde- ja vedrujou toimel kecniliszc ~esa aheneva osa
poole, kiiluvad kinni ja kindlustovod lasii geiskamise. 7
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_oanes (g L A

Rulltdokesti lihtsustatud arvutuskiik on jirgmine.
Mddratakse rulli normaalkoormus

¥y
2
vepE m-te ) F

kus My on volli viindemoment Nm,
D - tokesti kere siselibimddt m,
f - hoordetegur, antud juhul £ = 0,06,
Z = rullide arv, tavaliselt Z = 3...6.
Rulli t35pikkus

g 2 Mk
© 9 . MZq

kus Lq] = 450 ¢ 10° N/m - lubatud joonsurve.
Rulli libimoot leitakse seosest 1 = (1eee2)d, sSiit
&= (0'5o001'0) l.
Rulli kiilumisnurk rummu ja kere sisepinna vahel
cosk = -2%-%
kus a on volli telje Ja rummu baaspinna vaheline kaugus.
= g -4 - (1.-.2) mm

kus (1s+02) mn on kere sisepinna ja rulli vaheline pilu.
Asendades cos X avaldises a, saame

D—d-(a.o'q‘) -
D-s

cosel =

on tavaliselt 4.e.5%
Nurka o ja hoordetegurit £ seob vdrratus

tan%—é £

Kere ja rulli vahelise konbtaktpinge kontroll
_kerel (s 0,59 @%a‘—dlé[(] T
rullil é; 0,59 V_% < [6_2 N/n?

kus E on arvutatava detaili materjali elastsusmoodul;
_/ = 20 + 40° N/u® - lubatud kontaktpinge.

8
Rulltokesti valitakse valemige
OON,
N & 00 w
lub. E
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kus Ny . ~on rulltokesti lubatud voimsus W,
N,,, - ilekantav voimsus W, kui n = 100 p/min,
n - v0lli tegelik pddrete arv minutis,
k - varutegur; k = 1,502,
Rulltdokesti kere ja rumm valmistatakse terasest 15 X ja
20 X, rullid terasest 40 X ning toodeldakse termiliselt.

o Pakkpidurid

Eeskirjade kohaselt peab kaigil toste- ja transpordima~
sinatel olema piduriseade. Piduriga on voimalik mehhanismi
peatada, hoida lasti vajalikus kBrguses ja reguleerida lasti
langemiskiiruste.

Otstarbelt liigitatakse pidurid seiskamis- ja langemis-
piduriteks. Esimesel juhul on ililesandeks pidurdada mehhanismi
lasti seiskamiseks, teisel juhul aga piirata lasti langemis-
kiirust. Konstruktsioonilt jaotatakse pakk-, lint-~, koonus-,
ketas- jt. piduriteks. To6printsiibilt jagunevad pidurid au-
tomaatseteks ja juhitavateks, pidurielementide vastastikuselt
toimelt - kinnisteks ja lahtisteks. Pidurimagneti kidigupikku-
se jargi eristatakse pika- ja lithikdigulisi pidureid.

* Soovitatav on monteerida pidur vdikseima vidndemomendi-
ga vollile.

Koik pidurdusseadmed peavad kindlustama vajaliku pidur-
dusmomendi, sujuva pidurduse ja piduri avamise, olema lihtsa
konstruktsiooniga ja detailide minimaalmootmete juures kiillal—
dase tugevusega, kiirelt, tdpselt ja piisivalt reguleeritavad
ning kiillaldase jehutusega,voimaldema deteilide vahetamist.

Koige lihtsamon lahtine ihepakuline

pidur (joon. 40). Piduritrummel 4 on volliga jiigalt
iihendatud. Piduritrumlile vdlisjouga surutav pakk 1 on trum-

lipoolselt kiiljelt kaetud hddrdmaterjaliga 2 ning kinnitatud
hoova 3 kiilge, mille iiks ots on raami kiiljes liigendigae
Toordejoud paku ja piduritrumli vahel tekitatakse vdlisjou
K abil.

Uhepakuline pidur on konstruktsioorilt ddrmiselt liht-
ne, véikesegabariidilipe ja kasutatav kerge t66reZiimiga, ki-
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Joonis 40. Uhepskulise piduri arvutusskeem

siajamiga tOstemehhanismides. Suurinaks puuduseks on vollili
tekkiv psindekoormus ja trumli pddrlemissuunast olenev pidur-
dusmoment .

Téstemtranspordimasinates kasutatakse peamiselt k i n -
nisi kahepakulisi pidureid (joone41).

3 Joonis 41. Vastukaalu ja pikakdigulise elelttromegnetiga
kahepakuline pidur

. Palud 1 on liigendite abil kinnitatud kahe vertikaalhoove 2

| kllige. Horisontaalhoova 8 kiilge on kinnitatud vastuksal 9,
elektromagneti enkur 7 ja vertikaalhoob 6. Kolmrurkliigend S
| on iihendatud hoobadega 2 ja 6 ning reguleeritava pikkusega

: vardaga 3, mis teise otsasa on ilhendatud vasakpoolse verti-
kaalhoovaga. Véljaliilitatud elektromagneti korral majub vilis—
jouna vestukaal 9, mis vertikaalhoova & sbil posrab kolmnurk-
liigendit kellaosuti liikumissuunas. Kcos sellega surutakse
Pakud vastu piduritrumlit. Sisselilitatud elektromagneti pu-
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hul tostab ankur hoove 8 iiles, lulmnurkliigend pddretakse vas=
tu kellaosuti liikumissuunda ja pekud eemalduved piduritrum-~
list. \

Elektri-sild- ja tornkrasnade pidurites kasutatakse pi-
kakdigulisi magneteid mMﬁ'ja.KMT, lihikiigulisi magneteid M
ja ithefeasilisi magneteid MO - A ming 10 -5 .

Pikakiigulise elektromagnetiga piduril on puudusi, mil-
lest pohilisemad on jirsk pidurdus (16ck), hoobade ja liigen-
dite suur arv. Liigendite kulumine suurendab hoovastiku tithi-
kdiku, muudab pakkmde survet trumlile, suurendab piduri t6dle-
hakkamise aega ja raskendab piduri reguleerimist.

Mainitud puuduste korvaldamiseks asendatakse hoovad ved-
rudega. Seda ei saa aga teha suurema voimsusega piduritel trum
1i l4bimddduga iile 300 mm, sest tunduvalt suureneb elektromag-~
neti voimsus ja koos sellega piduri gebariidid. Lébikiigulisi
vahelduvvoolu pidurimagneteid pole voimalik kasutada pidurdu-
se suurtel sagedustel (iile 300 tunnis), pikekiigulised sole-
noid-pidurimagnetid nouavad sagedast ja tépset reguleerimist.
Otstarbekamaks on piduri kiditemine e lekterhidro-
tdukuriga TKMf.

Pidur TKT |~ (joone 42,a) koosneb jirgmistest pohiosa-
dest: alus 1, hoovad 2, klotsid 3, kang 4, toukuri hoob 5,
toukur-elektrimootor 6, varvad 7, toukuri kere 8 ja vedru 9.
Pidurdusel pdorduvad hoovad 2 vedru 9 toimel ja suruvad pa-.
kud 3 vastu piduriketast. Seejuures toukur ei t66ta, toukuri
varvad on alumises asendise.

Toukuri sisseliilitamisel viib kolb varvad iiles, hoovad
2 vabanevad vedru surve alt, ldhevad laiali ja vabastavad pi-
duriketta. Kolvi kidigupikkused piduritel TKT/ on 200s+35 mm,
THP/® = 300045 mme

Hidrotoukur on ithe-= voi kahevarvaline. Esimesel asub
elektrimootor oliga téidetud korpuses, kshevarvalisel aga
eraldi (vt. joon. 42) ja sellel on kaks juhtvarba.

Elekterhiidrotoukur (joon. 42,b) koosneb silindrist 10,
milles koos liikuvate juhtvarbadega 11 liigub ka kolb 12, Si-
lindris on rotatsioonpump 13, mille rootori paneb pdorlema
elektrimootor 14 volliga 15. Mootori sisseliilitamisel pumba-
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Joonis 42, Elekterhiidrotoukuriga pidur TKT

takse 0li silindri iilemisest poolest alumisse. Vedeliku sur—
vel hakkab kolb koos traaversiga 16 liikuma iilespoole, liigu-
tades ka hooba 5.

Pédrast mcotori vidljaliilitamist liigub kolb oma raskuse
Jja pingestatud vedru mojul tagasi algasendisse, vedelik aga
voolab kolvis olevate klappide kaudu silindri alumisest csast
iilemisse. :

Pakkpidurite elekterhiidrotoukuritel on jdrgmised eeli-
sed:

a) stabiilne pidurdusjoud;

b) sujuv ja kiire sisse- ning viljaliilitamine;

¢) lilituste suur arv (kuni 600 tunnis), mis on elekt-
romagneteid kasutades saavutamatu.
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. Puuduseks on elektrimoocter ite sage rikkiminek ja vaja-
dus korralikult hooldada.

4, Uhepakulise piduri arvatus

Arvutus algab (joon. 40) vajaliku pidurdusmomendi mif-
ramisega:

My = Kby Nm
kus kt - piduri varutegur, ]
k= 1,5 kergel, 1,75 keskmisel ja 2,0 raskel t66re§iimil§J‘
My, - pidurit kandva volli vdandemoment Nme b
Pidurdusmomendi jirgi valitekse piduritrumli 15binoot
Dy, Je laius By . 5
Piduritrumli ringjoud
2
Pt-:Etm—E N
Pidurduse pohitingimus:
FP=NE 2 P N
kus F on hddrdejoud N,
N - piduripakule mojuv normaaljoud N,
f - piduripaku ja piduritrumli vaheline hdordetegurs
Asendades eelmises valenis Pt suuruse, saame:

Nf> R o AT N
Vajalik normaaljoud
2 M.
5 e b s
; tr k
Hoova otsale rakendatud kiitamisjoud K misratakse mo-
uwentide tasakaalutingimusest punkti A suntes HA =. 02
Kb - Na =0
2 a
R=Ja. Kl
t
kus a2 ja b on hoova valitud mootmed.
Paku todpind kontrollitakse pidursurvele:

q= Fg— < [q] N/m°
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Paku t66pinna suurus
D >
e
= Wtr Btl‘ o(_ m
lus of on paku hzacdenurk; ol = 50...120%,
Pindsurve

2k M, 350 72°ktmk cfa] i

N R s
tr uI‘BtI‘ tr to

kus [ cg on lubstud pindsurve N/m (tabelist).

o Pikakdipulise elektromagnetiga kahepakulise

piduri arvutug

srvuteme pidurdusmomendi (joone 43):

z P

N

L

Joonis 43. Vastukaalu ja pikakaigulise elektromagnetiga
kahepakulise piduri arvutusskeem

Mt = k.ka Nm

Pidurdusmomendi jérgi valime tabelist vastavate midtme-.
tega piduritrumli ja hoovastiku,' elektromagneti (KM voi KmTr )
Jja vajaliku massiga vastukaalu.

Kontrollime valitud vastuksalu vastavalt pidurdusmcmen—
dile. Pidurduse pohitingimusest miirame piduripaku normaaljou.
Et
2‘%

t..

F>P jaF=2N ning?P=
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tr
Sl N= F—fMt N
tr
Normaaljdud N tekib jou T horisontzalkomponendi toimele
Z N =0; Tb = Na
' a
T f2- %-"—m N

; tr
Joud Z tekib vastukaalu, horisontaalhoova ja elektro-
magneti ankru masside G, G, ja G, koosmojule

Vastuksalu vajalikku massi arvestades kadusid liigendi-
tes leiame jdrgmiselt:
gM,=0; 7d = 10(Gyl + Gk + Gye) Nam

1 1
millest G, = v (2d q5 = Gk - Gpe) kg
1 ae
ehk Gv =7 (mbr 7, - Gak - Ghe) kg
kus = 0,9¢¢+0,95 on hoobade kasutegur.

TSstemehhanismi piduril (C6eap= Gy Ja sdidumehhanis-
mi piduril (Gv)taba Gv’ kus (Gv)tab - tabelis antud vastu-

kaalu suuruse.

Kontrollime elektromagneti vastavust. Elektromagneti
tostejoud P, midratskse tasakaalutingimusest liigendi C suh-
tes: :

£ M =0; Pk=10(G1 + Gk + Gpe) Nm
A | o)
siit P, = ¢ (le + Gak + Ghe) N
Siinjuures peab
(Pm)tab?' Pm
Elektromagneti kidigu pikkust kontrollitakse valemiga

%2 bk
ha—Z,Zé m mmn

kus k.1 = 0,84¢40,85 on ankrukidigu kasutustegur,
6— paku meksimaalne eemaldumine piduritrumlist.
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Piduri normealseks todks peab
(ha)tab = ha

Piduri arvutus lopetatakse pindsurve kontrolliga pidu-
ripaku ja piduritrumli vahel.

Kuna N

My : 7 Pir
By Tt G

siis q - 360Mt P [] N/u?
JI DtrBt
kus % = 60,+.90° on piduripaiu soovitatav haardenurk,
LqJ = lubatud pindsurve.

6. Lintpidurid

Pidurdus toimub piduritrumli iimber oleva teraslindigae
Hoordeteguri suurendamiseks kaetakse lindi sisepind hddrdme-
terjaliga, mis kinnitatskse lindi kiilge neetide, kruvide voi
liimiga. Malekorras neetide voi kruvide pead peavad hddrdes
pinna sees olema uue katte vihemalt poole paksuse vorras Lin-
di otsad kinnitatakse piduri juhthoovastiku kiilge. Pidur kii-
tatekse jalgpedaali, kdsiboova voi elektromagnetiga. Lindi
haardenurk piduritrumliga on kuni 360°.

Lintpidureid kasutatskse valusildkrasnade peatostemeh-
hanismidel, ehituskraanadel, ekskavaztoritel jne. Lintpidurid
on lihtsa konstrukisiooni Jja vdikese gabariidiga ning suuda-
vad arendada suuri pidurdusmomente. Viimane séltub lindi haar=
denurgast.

Lintpiduri puuduseks on volli paindekcormus pidurdami-
sel, ebaiihtlane pindsurve lindil ja sellc tagajdrjel ks lin-
di ebaiihtlane kulumine, pidurdusmomendi sOlbtuvus trumli pddT—
lemissuunast (lihtsal lintpiduril) ning suure kiditamisjou va-
Jadus reversseeritavail lintpidureil.

Lintpidurid jagunevad liht-, kaksik-(diferentsissl-) ja
summeerivateks piduriteks (joon. 44, 45, 46),.

Libtlintpiduri (joon. 44) pidurdusmoment

My = kg M
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Aﬁﬁ__‘ Cy GJTQ,

2 — i |
o]
Ry ey %
Joonis 44, Lihtlintpiduri Jooris 45. Summeeriva lintpiduri E
arvutusskeen arvutuaskeen

~ Arvutatud pidurdusmomendi jérgi valitakse tabelist .
trunli 18bimdot Die
Arvutuslik riagjoud

2y

Lindi koormuse md&raze Euleri valemitega:
trumlile pealejooksvas iindiharus
e
trumiilt mahajooksvas lindiharus

el
5= :{&. N

Trumli Tingjoud
Po=Tle 4 N

Asendades saame:

™~
L T (e - 1
P=T==p= N
% P
Avaldame t: .
taig s oy

kus e on naturaalloge;itmi alus,
f - hddrdetegur,
o = lindi haardenurk radisanides. &
Poodud valemid kentivad linbpidurite kohta, mille 1lint |
on seestpoolt kaetud hdordmaterjaliza kogu hasrdenurge ula~ |
: tuses.
Elektromagneti tombejou midrame momentide tesakaslutin=|
gimusest punkti A suhtes. Suletud piduril 3
ta = (Ghb . Gac + Gvd) 10 Nm
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avatud piduril

Pme = (Ghb + Gsc + Gvd) a0 Nm
seega
ta = Pmc
ja magneti vajalik tdmbejoud
ta
P = e
A N

xus A, = 0,93.-.0:"35 on hoobads kasutegur.
Eleirtromagneti kidigu pikius
[
ha oy 37 ée( - mm
kus { on lindi haardenurk radiaenides,
% -~ hoova llekandetegur, tavaliselt 3.¢..6, erijuhul
1064415,
1.2 = tegur, mis arvestab lindi ja trumli kulumist,
6 - 1lindi je trumli vaheline pilu, mis oleneb trumli

14bimdodust .
Normaelse pilu tagamiseks voetakse Ola pikkusaks
A 8
s k’lha _—ée(_ onn

kus k4 on ankrukdigu varutegur, Ky = 0484:40,85
Vajalik elektromagnet valitakse PIn Jja ha saadvd suurus-
te jargi.
Piduri vastukaalu mass
0,1 ta - g,b - G_e
.= - h a kg
Reversseeritavuse korral on vastukaalu mass
0,1 Ta - G,b -~ G_ e
v = - h a kg
Piduritrumli podrlemisel vastu kellaosuti liikumissuun-
da vahetuvad lindi koormused ja vastavalt sellele suureneb
vajaliku vastukealu mass. See on pchjuseks, miks lihtlintpi-
durit ei kasutata reversseeritavates mehhanismides ja sageli
nimetatakse ilihesuunaliseks piduriks.
Lindi laius Bl midratakse tingpindsurve jargi:

o 2 e e
1= pd L[y e ae ns gy
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kus T on pealejooksva lindiharv koormus N,
D, - trumli 18bimoot m, 5
[a/ - 1indi lubatud pindsurve N/m® (tabelist),
e S lindi laius m (tabelist).
Lindi paksus arvutatakse valemitega
2

€, = ey o <[f],  wa
ooy — =
kus i on neetide arv iihes reas, ;

- needi 1dbimodt, dq = 4e.+10 mm,
[(}.- 1inai materjali lubatud t3mbepinge N/uP.

Terasel CT.3 on [(]t = 700 10” N/mz,
terasel .6, 40, 45 [d ], = 1200 « 10° /nl.
Iindi kinnitamiseks vajalik iithe ldikepinnaga neetide
arv pealejooksvas lindiharus
S
T[]
mahajooksvas lindiharus
, AR .
T[T
Kahe ldikepinnaga neetide arv pealejooksvas lindiharus
21
CTTERT
mahajooksvas lindiharus
7= i
T lT]

Pealejooksva lindiharu neetliited kontrollitakse pind-
survele valemiga

: S |
¢s= oo <[d], e
mahajooksva lindiharu neetliidetel

(8 = zg—;‘/‘é[:r]s N/m°
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Lubatud 101keplnge ja pindsurve terasel CT.2 - L‘Z7=
= 500 * 107 /a 2,[6] _ =100 « 10° WP cre3 - [T
600 « 10° W/u®,[(] . = 1300 « 10° W/m.
Lindi kinnitu tapo arvutatakse 15ikele kahes pinnas:
T 4 N/m —V
ja da m
é 2w d Zazy fkj

Reguieerimispoldi libimodt arvutatakse tduwbele:

v s 2fe]

siit

=\j AT m
% “Vi%Te
kus 4 on poldi keerme siseldbimodt m,
[Gjt - lubatud tombepinge; terasel CT.3 ja CT.4
= (7004..800)10° W/m°,

Piduri t66voime kontroll:
Mtfd o efg‘ + 1
trk1QL e -1

Sunmnmeerival lintpiduril (Joon.6)
kinnitatakse nii peale~ kui ka mahajooksev lindiharu horison-
taalhoova liigendist vordsele kaugusele.

i h

n

Joonis 46, Kaksiklintpidur

Lindi selline kinnitusviis voimaldab trumli pdorlemis-
suuna muutmisel sidilitada momentide vordsuse liigendi A suh-
tes ning vastukaalu suurus ei muutu. Summeerivat lintpidurit
nimetatakse ka kahesuunaliseks ehk reversseeritavaks lintpi-
duriks.
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Et piduri svenemisel méle-.ad lindiharud soodustaved lin= §
di eemaldumist trumli pinnsst, siis vordseiel tingimustel on §
elektromagneti kdigu pikikus antud juhul kaks® korda viiksem
kui lihtlintpiduril.

Summeeriva lintpiduri pidurdusmoment

M‘b = kth Nm

Vastavalt pidurdusmomendile valitakse tabelist trumil

15bimdot. Arvutuslik ringjoud

2,

B = el N
tr
Lindiharude koormused arvutabakse Buleri valemitegas

fL

Pe < P

T 5 Saere— Ja t = —t— Ile
L ! F

Elektromegneti tombejou leiome jérgmiselt.

Suletud piduril : .

Zua = 0; Ta+tas= (T+t)a= (GDb+G,e+6, )10 M
avatud piduril

zma = 03 Pmch= (Ghb*-(}ac-l-(}vd) 10 I

T + ¥la

5~

(T + t)a = Pmc'L ning Pm =

Elektromagneti kdigu pikkus
c
h, = 0,6 6°L % nm
Arvutatud P da b jérgi velime elektromagneti.
llagneti rekenduspunkti kaugus
2a
c = kh —— mm 3
K1he Zol

Vestukaalu mees

G, = "E/:o,'\(rn + t)a - Gyb - Gacj kg

Lindi laius
Et - U;r?ﬁ n
Lindi paksus

7
R LI T e
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Lindi lkinnituse arvutus o» analecgiline lihtlintpiduri
omagae s
Piduri t66voime kontroll:
e
tha = s 7 - Nz
gy (€77 = Digy R

kus o on 1indi hasrdepurk radiaanidese

L7

Ze Axsiaalpidurid

Aksiaaliseid kocnuspidureid (joone 47) kasutatekse liht-
samatel kidsi~ ja meha2nilise ajamiga toatemehhanismidel (ta-
1id, teiferid). Sisekoonusega muby 2 on liidetud vollige 1

Joonis 47. Aksiselkoonuspidur

Ja podrieb koos viimasega. Vdliskocnusege muhv 3 on asetatud
vollile 1 poérdevabalt ja ankurdatud hoova 5 abil masina raa-
ni killge. Sisseliilitatud elektromagnet 6 pingutadb vedru 4 ja
lahutab hoovega 5 muhvid 2 ja 3. Vdljalilitatud elektromag-
neti puhul on pidurimuhvid omavahel vedruga 4 kokku sumi-
tud. hoordetsguri suurendamiseks on viliskoomue tavalieelt
hoordmaterjaliga kaetud.

8s Ketas- e. lamellpidurid

Eetaspiduril (joon. 48) on kettad 3 asetstud valli &4
hammastele voi liistule ja pGérlevad koos wolliga. Kettad 2
asetsevad silindrilise kere 1 sisepinnal kujundatud hammas-
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tel voi liistul, kusjuures kere on jédigelt liidetud masina
raami kiilge. Aksiaaljoud tekitsb ketaste vahel hoordejou.
Hoordejdudude moment pesb suurem olema vollile mojuvast vidn-
demomendist ja vastama paindemomendi suurusele.

Joonis 48, Aksiaaslketaspidur

V peatikk
EHITUSMASINATE MEHHANISMID JA KAIGUOSA

1, Tostemehhanismide skeemid

Tostemehhanismi pohimdtteline skeem on joonisel 49. Ta=
valiselt koosneb tostemehhanism silindriliste hammasratastega

Joonis 49, Tostemehhanismi pohimotteline skeem
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voi tigureduktorist, mis on ithendusmuhvi kaudu elektrimootori-
ga liidetud. Reduktori vidljuv voll iihendatakse trumliga, kasu-
tades elastset sormmuhvi MYBT (GOCT 2229-55) voi hemmasmuhvi
(80CT 5006-55). Et elektrimootori vollil on viindemoment mini-
maalne, asetatakse pidur sinna. Tevaliselt on piduritrumliks
tihendusmuhvi iiks poole.

Joonis 50. Trumli iihendus reduktoriga

Tostemehhanismi omadused sdltuvad suurel mddral trumli
Jja reduktori iihendusviisist. Selle sdlme lahendamiseks or mitu
voimalust. Esimese puhul asetatakse trumli voll kahele ise-
seisvale toele ja ilihendatakse reduktoriga muhvi sbil (joon.
505a). Mugav on pikendatud hammasmuhv, mis vdimaldab ithenda—
tavate vollide suhtelist nihkumist Ja holbusteb mehhanismi
montaszie Uhendus on téokindel, holbus monteerida ja hoolda-
da, kuid liialt suurte modtmetega. Viimaste vihendamiseks pan-
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nakse voll kehele voi kolmele toele, kus trumii voll on Gbeaeg=f
selt ka reduktori véljuvaks volliks.

Eshetoeline ¥dll (joon. 50,b) on viga raske, Kolmetoeli-
ne voll (joon. 50,c) on tundlik keostamise ehatéipsuse suhtes.
Molemal juhul ei saa rsdukbtorit koostads ja katsetada eraldi
ning neid kaht skeemi kasutstakss vilhe. ’

Moningates ronstruktsiconides antekse vidndemoment trum-f
lile iile ishtise hammaspasriga. Hammasrates on kinnitatud kes |

trumli vollile (joon. 50,d) voi vehetult trumlile (joon. 50,e)ef
Viimasel juhul ©86tab trumli voli einult paindele. Kaht visumast]
skeemi’ kasutatekse kdsi- ja eritostemehhenismides {kahetrumli-
gsd valukrasnad)s

—

——2380 b 249
i .

o
“eaive 065

% ——L a3 Joonis 51. Trumli
L\_, A iihendus reduktorigea
hammasmihvi abil




Kdige ratsionasalsemeks lahenduseks on trumii telje ihs
toe paigutamine redulcbori wiljuva volli konsooll sisse {joon.
51}, kasutedes ibendussks hemmasmuhvi. Reduktori voll Ja trume
© 1i telg asuvad kahel to2l ning on stsatiliselt mddrstud. Trum-

i telg t5o%ab ainult paindeole, .

Tostsmehhanismi konetruktaicon oleneb sluliselt peliis-
pasti kordsusest. Selle suuvendamisel vihereh trossi 1ibimeos
ning sasb vihendeda trumli ja plorkide libimdGtu. Suvurensh aga
trossi pikkus Jja keriwiskiirus trumlile. See viib wintsi iile-
kandearvu vihendamisele, sest lasti tostekiiruse sdilitamissl

. suureneb trumii pédrete arv. Krepanzdes, kus tross ksritakse

trumlile ilma jubtplokkidelt suunasmiseta (ndit. sildkrsanad),

kasutatekse kahekordseid poliispaste., Unifitseeritud krasnadel

BHYAMIITMATZ  on kasubtusel kahekordse poliispasiti jférgmised kord-
sussd:

‘Tostejoud £ 3 5 10 15 20 30 50 70 100 125

Eahekordas
poliuspasti

. kovdsus LRV Y MY S g Ul

Krassnades, kus tross jookseb trumiile iile jubhiploki
(noolkrasnsd), kssutatakse suurendatud kordsusegs tavalisi
. poliispaste. Véikess tostejouga (1es.3 t) kraanadel riputatak~
. se last trossi iihe haru kilige. Suure tostekorgusega noolkraa—
| nadel tehekse nii tostejouni 5 © je 10 t. Kuni 25 4 puhul ka-
- 8utatakse kahe~, kolms- ja isegi neljakordseid poliispaste.
Suuremate tostevdimete korral voib poliispasti kordsus ulatuda
kahekgsni.

2. Elektrimoctori valik

Tostemshhanismi mootori vdoimsus
100Q + G) vg

. sl )

kus Q on tostevoime kg,

G = lasti hasrdseadise mass kg,

Vg ~ lasti piisitdstekiirus w/s,

/(7/ -~ mebhanismi kasutegure. :
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Arvutatud voimsuse alusel valitakse vejalik elektrimoo-
or. Redukbor voetakse iilekandearvu i Jérgis
'y
Bep
kus n on velitud moctori podrete arv minutis,
Dy, = trumli pdorete arv minutis;

60V,
ntr""f‘l@l:‘; p/min

tr
kus kn on poliispesti lilekandearv,
Dtr - trumli arvutuslibimoot m.

Tostemehhanismi ajamis kasutatakse horisontaslredukto-
reid PM ja I .

Elektrimootori ja reduktori velikul tuleb arvestada meh=
hanismi t66reziimi., Valitud elektrimootoril kontrcllitakse
kdivitusmomenti seosegza

iy 47
R e
kus My on elektrimootori vidndemoment mehhanismi kiivitusel,
M, - mootori stsatiline viindemoment lasti tostmisel,
W - kiivitusmomendi ja staatilise momendi suhe,
- lubatud ilekoormustegur.
iivitusmoment
10QD 10905y S (e)my
4= 2 Eiz 375 ikt L 375'(: i
3 d’L
kus Q on tostevoime kg,
- trumli arvutuslébimdot m,
kn poluspasti iilekandearv,
io - valitud reduktori ulekandearv,
'Z - mehhanismi kasutegur, _
GD2 - elektrimootori hoomoment Nmz,
(m = 1,1¢001,25 - tegur, mis arvestab mehhanismi teiste
detailide hoomomente,
ty = mebhenismi kiivitus~ (kiirendus-) aeg sdltuvalt tos-
tekiirusest vQ!

s B
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= SVQ s

Mootori staatiline moment arvutatakse valemiga
10Q}),T

M _..= N
atm 5

3« Podrdemehhanismi ehitus

P5ordemehhanismi ilesendeks on pddrata iiht osa koos las-
tiga. Posrdemehhanismiga krasnad voib jageda kahte gruppi:
a) tostevoime oleneb nooleulatusest, b) ei olene.

Eristatakse kaht 1iiki tostemehhanisme. Esimesel asub
pdordemebhanismi ajam krzara mitteptdrleval osal ja poordosa
liigub sjemi suhtes, teisel asub pddrdemehhsnismi ajam kraana
poéordosal ja liigub koos sellega.

Joonisel 52 on teist tiilipi podrdémehhanism. See asub
pdordplatvormil ja koosneb mootorist 1 ning lthendusmuhvist 2
koos tigureduktoriga 3. Horisontaaltiguratas annab hammasratta
4 gbil pddrdemomendi vertikaslvollile. Viimase hammasratas 5
hambub krazena liikumatu osa hammesringvdoga.

Mootori téotamisel liigub hammasratas 4 iimber hammasrat-
ta 5 ja poorab krasna podordosa koos lastiga.

Esimest tiilipi kraasnadel paigutatekse hammasratas 5 podrd-
osale, mehhanism ise asetatakse liikumatule osale.

Enamikul péordemehhenismidest on tigureduktor, sest sel
on suur lilekandearv, Noole podrete arv minutis on Te.e3,5 ning
kasutades elektrimootorit 750..,1000 p/min, lilekandearv 10 =

= %-‘- 20044+ 10004 ‘l‘igulileka.nne it = 3060040 J& silindriline

hammaspear iy = 10s..25, Hammasvéd suure 18bimdddu korral voe-
' tekse poordehammasratta hammaste arv J...12.

% 4, Elektrimootori valik

Mootori volli staatiline moment
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Jooniz 52. Podrdemehnanism

Mgy, = WR 1"—-71
kus W - lcrasna pSdrdosa liikumise summeartakisbus,
R = takistuse rekenduspunkti kaugus pdorlemisteljest a,
i = mootori vdolli iilekandearv piirlemisteljele,
- iilekande kasutegur. ¥
Pésrlevate masside inertajoududest tulev diinsamiline mo= |
ment mootcri vollil 3

gD~

2 . Ay
Hdﬁn=m2n7*1,25mo—m .
us D= moctori p&érete arv minutis,

34



i - mootori wolli iileksrdearv pdrlemisteljele,

Ry= {ilekande kasutegur

t - kdivitusaeg s,

J = krasnz iksikute elementide inerhamomentido summa

(torn, nrool, last ;jne.) kaa 3
Gl)?- wootori anikru hoomoment: ka .
Uksikute elementids inortsmomendid voib méireta jirg-

. miste vslemitegu {joom. 53):
7

Joonig 53. Kresnz inertsmomertide skeem

@
F & EE— (Jdoons 53,a)
P
J = -i;- (Joon. 53,b)
ar®
Jd = SE— (JOOHO 53'0)
¢ -2 |
Jd = 3—— —1-‘2 =T, (Joon,s 53,4)
J = S— (r1 + o475 4+ ré, {joon. 53,e)
i Mootorit koutrollitakse ke lilekoormusele kdivitusmomens
il

Toon = Hoin
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kus Mnom mootori n;ﬂmo;ent.
Moom = 716,2 Eﬁgﬂ kGm

nimivoimsus mootori vollil HJ,
mootori podrete arv p/min,

{ilekoormuse lubatud vdsdrtus mooctori tehnilise ka—
rakteristuku jérgi.

Ry

5. Nooletdsteseade

Po5rd- ja noolkrsanade nooleulatust voib muuta vintsvani-
riga, mida teisaldatakse noolel rOht- voi kaldsuunas, ning noo=
le tostmise voi allalaskmisega piisttasapinnas.

Noole tostmiseks tuleb rekendada noolele joud P (joon.
54), mille suuruse mdireme noolele maksimaalse viljaulatuse
korrel mdjuvate koikide joudude momentide tasakaaluvorrandist:

Wr

Joonis 54. Krasna noolele mojuvad joud

M°=Q,L+Gb-Ph—Se+WrH+wcc=0
kus Q@ = lasti kaal,
G - noole omakaal,
S - lasti tOstetrossi pingus,
W, ja W, - lastile ja noolele mojuv tuulekoormus,
b,h,e,H,c - mdjuvate joudude G,P,S,W W, vastaved olad.




Q,L+Gb--Se+WI}I+Woc

e h
Joud P tekitatakse poliispastidega, mille kordsus oleneb
kreana tostejouste
T
8 =P ____J(_
mex “ - 7’ ¥y

kus m - poliispasti kordsus,
7/" ploki kasutegur,
b - nooletosteseadme plokkide arv,

Noole tostmisel pinge trossis viheneb koos lasti ja noo-
le omekaalu momentide vdhenemisega. Et mootori vollil oleks
moment konstantne, kasutatakse koonustrumiit. Noole téstmisel
madalaimest asendist korgeimasse muutub liikuva ja liikumatu
ploki telgede vahe suuruse 4 h = hy - h2 (joone 55) vorra ning

rrummel

Joonis 55. Poliispasti kdigupikkuse midramine

trossi kerimiskiirus trumlile

A by,
ad i o
kus m - poliispasti kordsus,
t - noole tosteaeg.
Elektrimootori vpimsus noole maksimaalse viljaulatuse
korral
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3 V.
_ “mex k
Mmex = T0Z -

kus fb g seadms kasutagur.

Noole kdrgeim asend pesh olema niisugunc, et tostetrossi |
pinguse ja tdstejou mdjul ei pédrduks mool tegasisusnas lasti-§
trossi katkemisel, : :

Nooletosteseadmel pesd oleme pidur varuteguriga 1,75
Ssejuures nools omakaalu, vastukaeiu je tuule poolt tekitatud |
staatiline moment piduri vollil voetakse suurim voimalikust.

6, Liikumiswpehhanism ja kdiguosa

Kraanad, ekskaveatorid ja paljud bteised ehitusmasined :
liiguvad tédtamisel voi tidkoha vahetamisel. Transpordimasi- :
natel, nagu subcd, hrakvorid, kummiratastega pukelirid, ise- .
liikuvad ja jérelveatavad kirud, on liikumine pohitidks. '

Kdigil neil masinatel onkasr 5 3 b a st e ga voi
r56basteta (roomik-, ratas—~ je sammu~) kidiguosa.
Risbastel liiguvad torp- ja sildkrasnad, beboonkattemasinad,
telierid, monorelisid jne. Roomikute erisurve pinnasele on vé-
ga viike ja neid kasutstekse peemiselt teedeta olukorras ning
viikeste kiirustega masinatel. Rataskidiguosa on koige univer— ‘
saalsem jo vdge laielt kasutusel. Sammmisosa kindlustab roc—
milutest veelgi madalema erisurve pinnssele ning votab vastu |
suuri vertikaalkoormusi, on aga viga viikese liilkumiskiiruse-
g2 ‘ 3

Roomikkédiguos a Kkasutatakse traktoritel, |
ekskavaatoritel ja moningatel teedemasinetel ( néit,asfaldilac=|
turid). Koosneb roomikuliilidest 2, veoratastest 1, juhtratas- |
test 4 koos pingutusseadizega, tugi- ja kanderullikutest 3 1
(joons. 56) ning vedrustusest. Viimane on roomikkiiguose detai=
lide ihendamiseks masins kerega. Roomik liigub suletud kontuue |
rina je tugirullikutel teme peal liigub masin iss. Roomikulii- |
1id on sdrmedega Sarniirselt ihendatud. Tugirullikud on verus=|
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Joonis 56, Ekskavaatori roomikkdiguosa

darikutega, mis suunavad roomikuid masine liikumisel. Ulemise,
tiihijooksuharu kendjeks on kanderullikud. Roomiku paneb liiku-—
ma vedav ratas 1. Roomikmasina puutepind pinnasega on suurem
kui rastasmasinal, seega on suurem ka ldbitavus ja haardumine
pinnssega. Roomikud on monteeritud kiiguvankri raamile 5, mil-

§ lel asub tugipSdrdering 6.

Roomikekskavaatorite liikumiskiirus on vidike (0,8s4¢e
ese3,2 km/h), seepdrast kasutatakse neil jdika vedrustust,
mis kindlustadb masina stabiilsuss. Roomiktraktoritel kiirusega
1 8...12 km/h on pooljéik, suurendatud liikumiskiirusega roomik-
] masinatel aga elastne balansseeriv vedrustus.
3 Pehmes ja soises pinnases t00tamisel kasutatakse laien=
| detud sooroomikuid.
{ Ehitusekskaveatorite keskmine erisurve pinnasele on
0,65¢04+0,9, normaalroomikutega traktoritel 0,38...0,5 ja soo-
1 roomikute puhul 0,2...0,3 kg/cm®.

89



Keskmine erisurve on tingiii suurus, Ekskavastori voi
rgoni]ctraktori todtamisel rippseadmega voit koormus jsotuda
_ pinnasele ebeiihtlaselt ning suurim erisurve muutuda mitmekord=-
seks keskiuisega vorreldes. Arvestemata sellist nihtust, eriti
norkadel pinnsstel t8tamisel, voib masin kaoteda stsbiilsuse
ja pinnsse vejumise tottu imber kalduda.

Rataskdiguosa onka jilkade metallrataste
vei kummiratastega. Jdiku rattaid kasutabtakse ainult statsio=-
naarselt viheliikuvatel masinatel, Ténapdeval kasutatakse Too-
basteta ehitusmesinatel pohiliselt kummirattaid.

Sammumis o s a kasubatakss ekskavaatoritel, mis
téotavad norkadel pinnastel. Sammumisosz eelised: z) viike
erisurve pinnasele = 20,:.50 kN/ln2 (0)26440,5 kg/cm?‘), seega
sasb valmistads raskeid masinald totks norkedel pinnastel;
b) voimalik iileteda viiikesi piist~ ja rohttakistusi (kinnud,
kivid, augud, pinnsselohed jms.); c¢) sesab kiigul pdorata su-
valise nurga all masina pikitelje suhbtes ja jatketz liikumist
uvues suunes; sageli roomikmasinatel pole sellist voimaluste

Puudused: a) viike llikumiskiirus - praktiliselt Seee6
m/min voi ©,304¢¢0,35 km/t; b) kogu masina vonkumine ja vib-
reerimine liikumisel; ¢) kidiguosa suured méotmed, mis ei voi-
malda liikudz teedel ja vedoda ekskavsatorit transpordimasi-
netel.

Sama~-masinatel voib olla:

a) tross-tungraud- (joon. 57),

b) sektor- (joon, 58),

¢) ekstsentrik- (joon. 59),

d) hiidrosilindersammumisosa (joons 60).

Joonis 57, Tross~tungraudsammumisosa
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Joonis 59. Ekstdentriksammu-
misosa




Joonis 60, Hiidrosilindersammu=
misosa

7o Kandkonstruktsioonide arvutuskoormused

Ehitusmasinate metallkonstruktsioonide srvutusel arves—
tatekse elalist je liikuvat koormust, inertsjoude pist- ja
rohttasapinnas ning tuulekoormust.e

Alaliste koormuste hulke kuuluvad 1
konstruktsiooni omamessist tulenevad koormused. Arvutuse liht= |
sustamiseks voetakse need iihtlaselt jaotatuna kogu konstrukt-
siooni ulatuses. Ehitusmasinate osade (mehhanismid, juhikabiin
jne.) massist tulenevad koormused voetakse koondstuna konst-
ruktsiooni vastavatesse 1digetesse ja sdlmedesse. Kuna liiku~
misel esinevad 166gid, ei ole omskoormused tédielikult stasti-
lised, Seepdrast arvutuslik alaline koormus

: Qapy = %q2
kus q -~ konstruktsiooni alaline iihtlaselt jaotatud omakoor-
nus;
kq - parandustegur, mis arvestab diinaamilisi koormusi
krasna liikumisest.
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Konstructsiconi liikumiskiirus m/min Parandustegur kq;

kD1 60 ¢ o ¢ o 06 ¢ ¢ o 8 0 0 6 ¢ a0 000 s 1,1

60000120 0 0.6 o o ¢ ¢ 0 0.0 6 ¢ ¢is 0'e K2
ﬁle““ZO...e.........e....9’|,3

Nool= ja podrdirsansdel, mis ei liigu, voetakse alalis=-
te koormuste hulka transpoerditava lasti ja haardseadiste oma-
koormused rakendatuna noole peaplokkide kinnituspunkti. Tédta-
misel tekkivsid inertsjoude arvestab diinasmiline psrandustegur

Uldotstarbelised krasnad:
Kargsl Depiinil s Vv o avie e w2
keskmisel reZiimil ¢ o o o e o o o o o 133
TEEEEL PeR Il i a e e s s e Tl
Greiferkraanad « ¢ ¢ » o ¢ ¢ o 6 ¢ » ¢ ¢ ¢ ¢ 1,3

. . MontaaZikraanad tostejouge iile 50 t o s o o o 1,1

Lasti ervutuslik koondatud omakocrmus
. PQ = kQQ

Lilkuvate koormuste hulka kuuluvad

vertikaalsurved krsanavenkri ratastest selle liikumisel.
Pl = Pr + kQPQ
kus Pr - ratta surve krasne omamassist,
P, - krasnavankri ratta surve tostetava lasti ja seadise
massiste

Horisontaalinertskoormused te-
kivad kraanasilla pidurdamisel voi poordemebhanismi kéitami-
sel ja pidurdamisel. Sildkrasnade inertsjoud on suunatud poi-
ki gilda ja vordub 0,1 (pooled kiiguratastest on vedavad) voi
0,05 (neljandik kiiguratastest on vedavad) mdjuvast vertiaal-.
koormusest, mis on midratud tegureid k_ ja arvestamatae
Konstruktsiconi omsmessist tuleneveid inertsjoude vaadeldekse
ithtlaselt jaotatuna silla pikkuses, lastivankri survest aga -
koondatuna. 3

Noolkresnade horisontaslinertskoormus voebakse 0,7 oma=
koormust, arvestamata tegurit kQ. Koondatud horiscntaslinerts—
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koormus lasti massist on rakendatud noole peaploki kKinnitus-
punkti ning arvuliselt 0,1 lasti ja haardscadise cmakooraust.
Sama suur keormus tekib lasti kaldumisel vertikaalist 6°. 1
Tuulekoormus3 krasnadele miiratakse vastavalt ,i
standardile ['OCT 145142, 1
P‘t = p(F + Fl) kG

kusjuures F= Fbr - Ft = kthr'

Siin p - tuule arvutuslilk erisurve kG/m°,
F - tuule suunaga risti olev masines ja mehhenismide
pind ma,
Fpp - brutopind (gabariitpind) n?,
P S konstrukteioonizelementide ja mehhanismide vaheli-
sed tiihemikvd m™,
k, =~ tihemikke arvestav tegur (sdrestikel ky = 0,3...
¢+40,4, mehhanismidel k. = 0,8s.47,0)
Fl - tuule suvunsga risti olev lesti pind m™,

Toste~transpordimasinaid kasutatakse rahvemajanduse kdi= |
kides harudes, kus or tegemist mahukate lastivooludega.

765 iseloomult jagunevad toste-transpordimssinad peri- |
oodilise ja pideva toimega (t6oviisiga) masinateks, soltuvalt ¥
liikuvusastmest statsionaarseteks (alusele kinnitatud vintsid,
podrdkrasnad jt.) ning liikuvateks (kraanad, telferid jt.). : 3

Ajemi tiilibi jdrgi tuntakse kidsi-~; elektri-, hildro- ja
pneumoajamiga ning sisepolemismootorilt kiitatavaid toste- ja
transpordimasinaid.

Nimitddreziim voib olla kerge (A ), keskmine (C), ras-
ke (T), eriti raske (BT) ja pidevalt eriti raske (BTH).

Nimitdstevoime kasutustegur

Kq=£§;



kus Q - keskmine (aastaringne) tdstetava lasti nass,
Qpop — Mehhanismi ninitostevdime.
Mehhanismi sastaringne kasutustegur
t
Ka = 3%5
kus ta = mehhenismi tGdpdevade arv aastas.
Mehhanismi Gopédevans kasutustegur

S
Ks =2
kus 'bs ~ wehhanismi todtundide arv Gdpdevase.
Mehbanismi suhteline liilituskestus

+
g = ts 100 Z
B™ Tie

kus B o mehhanismi summaarne 4Gdseg tsiikli wiltel,
Tts - mehhanismi t66tsiikli {ildkestus.

Toste-transpordimasinad jagatakse liikumise iseloomu ja
vdimaluste ning teemindatava objekti jirgi jirgmiselt:

1) ithe liikumisvoimalusega masinad lasti imberpaigutami-
seks pilist-, kald- voi rohtsuunas (tungraud, ripptalid jt.);

2) kahe liikumisvoimalusege masined lasti tostmiseks ja
horisontaalseks limberpaigutamiseks ribakujulisel teenindusob=-
Jektil (liikuvad talid, telferid jt.);

3) kahe liikumisvoimalusega mesinad lasti tostmiseks ja
pddramiseks ringjoons~ voi selle osa kujulisel teenindusobjek-
til (kindla ulatusegs statsionaarsed psordkraanad);

4) kolme liikumisvoimalusega masinad lasti tastmiaeks,
horisontaalseks iimberpaigutemiseks ja pooramiseks ringi- voi
sektorilujulisel teenindusobjektil (muudetava ulatusega kraa=—
nad);

5) kolme liikumisvoimalusega masinad lasti tdstmiseks ja
horisontaalseks limberpaigutamiseks omavahel ristuvates suunda=-
des ristkilikukujulisel teeninduscbjektil (lildkesutetaved
sillidkraensd jJta.);

6) enam kui kolme liikumisvdimaiusegs masinad lasti tost~
miseks, horisontaalseks limberpaigutamiseks omavahel ristuva~-
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tes suundades ja kallutamiseke voi pdoramiseks risthkiilikulaju-
lisel teenindusobjektil (erililesandega sildkraasnald jt.);

7) médrsmata teenindusobjektiga masinad (auto-; ujuv-,
reudtee~ ja roomikkraanad).

Olenevalt masina otstarbest, konstruktsiooni isedrasus~
test ja teenindusobjekti kujust voib perioodilise toimega ma-
sinaid (t 0 s temaeinaid) liigitada jirgmiselt:
tungrauad, vintsid, talid, ehitustostukid, statsionaarsed je
kerged teisaldatavad krsenad, derrik-; torm-, nool-; sild=-,
portasl- ning kasbelkraanad. :

Pideva toimegs masinsteks (t renspordimasi-
1 ateks) on konveierid, elevaatorid, ripptrossteed, trans~
porditorud, serorennid, pnsumotranspordivahendid, laadurid.

I peatikk
TUNGRAUAD, VINTSID JA TALID
s auad

Tungraudu kasutatakse remondi-, montaazi- ja paigaldus—
t66del lasti tOstmiseks ja hoidmiseks viikesel kdorgusel. Tung-
raudade isedrasuseks on nende paigutamine lasti alla ja &dr-
miselt viike tostekiirus,

Konstruktsiooni erinevuste ja kasutatava ajami jargi
eristatakse kruvi-~, hammaslatt- ja hildrotungraudu.

Kruvitungrauad on lihthoova, hammasto-
kesti voi supordiga.

Lihthoovage tungraues (joon. 61,a) kandeelemendiks on
sammas 5, millele on kinnitatud trepets- voi ruutkeermega mut-
ter 4, Viimasesse keeratakse kruvi 6, mille iilemine osa 2 on
kujundatud vestavalt sellele, kas kruvi pddratakse hoovaga 3
véi kitsastes tingimustes hammastokestl ja hoovaga (joons
61,b) . Kruvi iilaosale toetub vsbalt péorduv ja moningase nur—
gissetuse voimalusegs pea 1.
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Joonis 61. Kruvitungraud: 2) lihthoovaga,; b) hammastakestiga

Hammostokestiga kruvitungraua (joon. 61,b) konstruktei-

; oon on sama, kuid hoova 6 teljele on asetabud kahepoolne t0-

i3 kestilink (1okats) 7, milliega podratakse kruvile kinnitatud

. tokestiratast 11, Lingi asetus fikseeritakse pidrsiga (fikssa-

toriga) 9 je vedruga 10. :
Tostetud lasti horisontaalseks iimberpaigutamiseks kasu=

~ tatakse tungrausaluseid suporte (joon. 671,c). Selleks podra=

. takse kruvi 1; mutter 2 on iihendatud tungraua sambagae

3 Tostekiiruse suurendamiseks kasutatakse kaksikkruvige

. tungraudues Kumbki kruvi on erisuunalise keermega, kusjuures

. sisekvuvi mutter on moodustatud Somsa viliskruvi lilemisse os-

. sa. Vdliskruvi pddramisel touseb sanaasepselt ka mittepsdirlev

~ sisekruvi,

Lasti téstmisel kruvitungrava hoovale rakendatav joud

s ﬁt— N (kG)

kus Q - tostetava lasti rasiuejoud N (kG),
E t - kruvikeerme samm m (mm),

97



Joonis 61,c. Kruvitungraud supordiga

1 - hoova pikkus (poérderasdius) m (mm),
'l- ¥ruvitungrana kasutegur ( l( = 0y3e0e0y4) ‘
Medala kasuteguri pohjustab isepidurdav keere, mis ei la=
se lasti ka vabalt alla vajuda. i
Kruvitungraudade tdstevoime on 30...200 kN, tostekdrgus
041300¢¢0,290 m j&a mass 6,5¢0092 kge
Hammeslett-tungrausa (joon. 62) toste-
elemendiks on ristkiilikukujulise ristldikege hammaslatt 6, mis |
on paigutatud kere 7 juhtpindade vahele. Lati iilergsele otsa- 1
le toetub pea 4, alumine aga on painutatud 90° all ja moodus=
tsb kipa 8. Lasti tostmine ja langetamine toimub ohutu vénde-
go 1 mitmeastmelise hammasajemi 5 abil. Kipaga sasb tosta me= |
dalel asetsevat lasti, kusjuures kipa tostevdime on tavalisel¥
peol tungraua oma. 3
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Joonis 62. Hammaslatt-tungraud

Mittepidurdavatel hammaslatt-tungraudadel voib lasti
tostmiseks ja langetamiseks kasutada tavalist vinta, kuid
igal juhul on vinda vollil hammastokesti 2, mille link on kin-
nitatud tungraua kere Eﬁlge. Lasti tostmisel libiseb link va-
" balt tokestirattal, viinda seiskamisel aga hoiab lasti iileval.
Lasti langetamisel liilitatakse link vdlja.

Hammaste koormuse iihtlustamiseks kasutatakse ka kahepool~
seid hammaslatte, millel on kaks tiguajamit (vasak- ja parem-
poolse kiiguga) ja nendega seostatud hammasrattad. Lisapidur-
dqsseadmed puuduvad, sest ajam on isepidurduv. Sellise lutt~
tungraua kasutegur on vdiksem kui tavalisel hammaslatt-tung-
raual.

Lasti tostmisel vénda kiepidemele rakendatav joud
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P = 2%;::? E {(&G)
kus Q - tdstetava 1asti paskus N (kG),
d3 ~ hammaslatign hembuva bammasvette jeotusringl ldbi-
- mOCY M, :
i - hammasrataste iilekandearv (1 = 4¢s46),
1 = védnda pikkus (pddrdersadius) m,
V( - tungraua kasubtegur (iihe hammasrattapaari korral
= 0,85; kaheastmelise hammasiileksnde puhul lz =
=\0,7)-
DPavaliste ilhepoolsete hsmmaslatt-tungraudsde tostevoime
on 30444100 kN, £08tekdrgus 0,356+40,40 m ja mass 35...73 kg
Pegle vaadeldud hammaslati-tungraudade kasutatakse ka
liigendtungravdu tostevoimpba 100 kN.
Fidrotungraudu iseloomusted korge kasube-
gur ('b 0,75¢¢40,85), sujuv kiiik, peatamiss tépsus, isepi-
durduvus, viike tdstekiirus ja -korgus, kompakteus ning suur
tostevoims. E
Eristatekse pericodilise ja pidave toimega hil drotungrau- ;
du. Egimesed on tavaliselt kilei-, teised mehaesnilise ajamigs.

Joonis 63. Kdsisjamiga k-
hiidrotungraud
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Kisiajemiga hidrctungraua (joon. 63) hoove 5 ndoramisel
vasakuls nihutab hoova alumine ots (tdukur) silindris 3 asuvat
plunéerit 4 paremale. Surveklzpp 2 on suletud ning vedelik péd-
seb anumast 6 imikliapi 7 kaudu silindrisse 3. LHooba pOoramisel

' paremale liigub plunZer vasekule, vedelilkus tskkinud vohu ta-
. gsjirjel avaneb surveklapp 2 ja sulgub lmiklepp 7 ning vedelik

suunatakse silindrisse 1 kolvi & allz. Selle Lsgajarjel touseb
kolb 8 koos lastiga Q. lesti langetamiseks tuleb avada ventiil
9, mille kaudu vedelik voolab silindvist 1 anumasse 5. Lange-
tuskiimst sasb reguleeride ventiili 9 avemiss ulatusega.

Toodetakse ka kidsiajemlga hildrotungreudu ilma ventiili-
ta 9, Kiappide svamiseke on plunZeril spetsiaalne varras ja
nokk; imilklepp asetseb horiscntaalselt., Lastli langetamissks
tuleb podrets hocha paremele ddrmisssse seleu, mille tagajir-
jel plunZeri ees asuv varraa avadb klspi 2, plunzeri killge kine
nitatud nokk sgea klapi 7 ja vedelil yi#dseb silindrist snumas—
88 6, Lengetuskiirust reguleeritakse klaeppide avamise ulatuse-
gas Liesti toatmisel on hoova kiik paremale piiratud,

Tedeliku xzOhku t6dsiiindris kontrollitskse menomeetriga,
kusjvuares toSvedelikura kasubtabalkse mittekilmuvat vee, piiri-
tuse ja gliibseriini segu voi virtnedli.

Kigiajemiga hiidrotungraua hoovale rekendatav joud

R - N (kG)
iD ,
tostetave lasti raskus N (k6),
~ toukuri dlg m,
plunZeri 1&bimdot m,
= hoova pikkus m,‘
- kolvi 12bimoot m,
- tungraus kasubegur.

Rdziejomiga hildrotungraudu tocdetekss tistevoimega 500.:.
0042000 kN, tostekirgusegsa 0,180 m jo massiga 120...330 kg.

Elektriajamigs hidrotungraua (joon. 64) kolbpumbast %
suunatakse vedelik t60silindrisse. Vedeliku rohu tegajarjiel
touseb silinder 3 ¥oos vedelikuanuma, pumba ja lastiga ja su-
rub koklu vedrud 1. Kolb 2 jiib tugielsmendiks, Kui eilindri

SO HA MO
'
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Joonis 64, Elektriajamigd hiidrotungraud:
a) iildveade, b) tostmine

paiknemisel iilemises asendis asetada toed silindri képpade al-
la ja avada ventiil, siis vedrude 1 survel liigub kolb 2 iles
(silinder 3 on antud juhul tugielemendiks) ja surub vedeliku
silindrist anumesse. Niiiid asetame toed kolvi pohja alla ja
tosteoperatsioon voib jatkuda.

Kirjeldatud tungrsudu toodetakse tostevoimega 500...
0+43000 kN, tostekorgusega 0,1204..0,220 m ja massiga 125e¢..
1400 kge :

Suuremodduliste ja iilhe tungraua tostevoimet iiletava mas-
siga lastide tOstmiseks ning iimberpsigutamiseks kasutatakse
tungraudade patareisid (gruppe), mis tootavad ihe elekbtrili-
selt kditatava pumba baasil,

Eriti raskete koormate tostmisel pakuvad suurt prakti-
iist abi ronitungrausd (joon. 65). Ronitungraud koosneb t50-
silindrist 4 ja hiidréetoukurite 2 ning ekstsentriliste kiilhoo-
vadega iilemisest 3 ja alumisest 5 haardurist tugisamba 1 haa~
ramiseks. Kui alumine haardur on kinnitunud, tostaved voimsad
hiildrotungrauad koos koormsga ka tilemise haarduri. Viimsne pi-
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Joonis 65 Ronitungresua téotamine

durdetakse abihiidrotostukite poolt kditatavete kiiludega (seis
A). Niilid vietakse lahti alumine hsardur, tostetekse iiles (seis
B), pidurdatakse, ning uus tGotsiikkel voib jérgneda. Uhe sammu
ulatus on 0,34¢040,35 me T65 on t@ielikult automatiseeritud.

Kaasaegses ehitustegevuses kasutatakse ka teleskooptung-
raudu (joon. 66), mis koosneved korpusest 1, peaplunzerist 2,
kaitsemutrist 3 ja abiplunZerist 4. Viimase iilaosel on sfddri-
lise alusega pea 5, alaosal aga kolb 6. Teleskooptungraudu
toodetakse tostevdimega 2000...5000 kN,maksimaalse tostekorgu-
sega 1,4 m ja massiga 3400 kg. Olenevalt lasti massist ja tos-
tekorgusest to6tab tungraud pea-, ebi- voi mdlema plunZeriga
korraga.(joon. 67).

Vasrib téhelepanu Moskva trusti L(IKE viljatsstatud
uus originaalse konstruktsiooniga hiidrotungraud (joon. 68),
mis on ehituselt kompaktne ja viikese massiga. L IKE tunzreud
koosneb hiidrosilindrist 1 ja lihtsast kaitseseadisest - uut-
rist 2, mida pdoratekse kdsitsi olenevalt kolvi viljumisest.
Silindrisse paigutatud kshest erikomstruktsiooniga kolvist on
3 liikuv, 4 ega liikumatue. Kolb 4 on iiiendatud tungraua kesk-
sambaga. Selline konstruktsioon voimaldas luua tungreuss li-
satoSruumi 5. Iiikuv kolb on suletud kasnega, millele toetub
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Joonis 67. Teleskoopiungraue
tHdtamine

o 417 —

raud

Joonis 66 Teleskooptung—

(243

Joonis 68. WUNKL hidrotungraud
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. lasti sfddrilise alusega kandepea 6. Silindri ja kolvi tihen-
damiseks kasutatakse standardseid kummitihendeid.

UIKE  tungraud tdotad jérgmiselt. Pumbast suunatakse ve-
delik kahte to6ruumi, kus ta surub liikuva kolvi kahele +00-
pinnale - pohjale ja kaanele. Vedeliku rohu tegajéirjel touseb
kolb koos temdle asetatud lastiga. Kolvi 3 tagasikiiguks suu=-
natekse vedelik kesksambas asuva kanali kaudu kolv1devahellsse
ruumi,.

LIKE hiildrotungraudu toodetakse tostevoimega 200, 630 ja
5000 kN, tostekorgusega O 93 Ja O 6 m ning massiga vastavalt
22,40 ja 75 kg.

Mehaanilise ajamiga hiidrotungraudade tostevoime Q midra-
takse valemist

Q=TFp KN
kus F - kolvi ristldike pindala m°,
p - vedeliku rohk silindris kN/m°.

Joonis 69, Kolvita tungraua skeem

Peale kirjeldatud hﬁdrotungfaudade kasutatakse téstetﬁa-
del kolvita hiidrotungraudu (joon. 69). T66pohimote seisneb
selles, et suletud ruumi pumbatakse suure rohu all vedelik,
Selle tagajarjel tungraua seinad deformeeruvad, kusjuures de-
formatsiooni suurus midrabki tungraua tostekdrguse. Kolvita
tungraudade maksimaalne tostekorgus on 0,020 m ja tostevoime
2,0 kN,

2 Vintsid

.

Vintsid on laialt levinud mehhanismid lastide tostmiseks
Jja Umberpaigutamiseks.
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Vinteid liigitatakse kiditarise iseloomu jérgi kisi- ja
mehaanilise kditamisega vintsideks; painduva tosteelemendi jér=
gi tross- ja kettvintsideks; ajami tiiibi jédrgi hammasratas-,
tigu-, hoord- (friktsioon-), rihm- ja kombineeritud ajamiga
vintsideks; liikuvuse jirgi statsionaarseteks (pOranda-, sei-
na=-, lae-~ ja rippvintsideks) ja teisaldatavateks vintsideks;
kasutusala jdrgi lildkasutatavateks ja erivintsideks,

Uldkesutatavad vintsid on iseseisvad mehhanismid, eri-
vintsid aga kraanade, ekskavaatorite ja teiste ehitusmasinate
tosteseadmed.

Tavaliselt koosnevad koik vintsid rasmist, ajamist, trum=-
list, tokestus- ja pidurdussesdisest. Harilike vintside trum=-
1id ei ole soonestatud ja tosteelementi voib kerida mitmekihi-
liselt. : ’ ¢

Kdsivintsid on varustatud hammastokestiga,
ohutu viénda ja lint- voi lastipiduriga. Jouiilekanne toimub
peamiselt hemmasajamitega, moningatel viiksema tostevoimega
seinavintsidel kasutatakse ka mitteisepidurduvat tiguajamit.
Kisivintside tostevoime on 5...100 kN,nad kinnitatakse pdran-
dale voi seinale.

6

Joonis 70. Porandale kinnitatav kidsivints:
a) ildvaade, b) kinemaatiline skeem
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Porandale kinnitatava kisivintsi tildvaade ja kinemaatili-
ne skeem on joonisel 70, Vints koosneb raamist, mille moodusta-
. vad seinad 1 ja kolm lhendusvarrast 2, kehest hammasrataste
paarist 3 ja 4, pidurist 5, trumlist 6 ja vintadest 7. Lasti-
pidur 5 kindlusteb lasti laskumise ning vdnda podramise Lakka-
‘misel lasti automaatse peatumise lingi 8 abil.

3
4

Joonis 71. Lastipidur

Lastipidur on joonisel 71. Vedavale vollile 1 on liistu
abil kinnitatud piduriketas 2; piduriketas 4 voib liikuda vol-
1i keermetatud osal teljesuunaliselt ning on valmistatud vedava
hammasrattaga ithtse tervikuna. Piduriketaste vahel asub ham-
mastdkesti vabalt pddrlev ratas 3. Volli keerme suund kindlus-
tab piduriketaste lihenemise iiksteisele lasti tostmisel, suru~
des tokestiratta ketaste vahele kinni, Link 5 ei takista t0-
kestiratta poorlemist lasti tostesuunas. Tostmise lopetamisel
voi vénda Jjuhuslikul vabastamisel toetub link tokestiratta ham—
bale ning takistab volli pdéorlemist vastupdeva. Lastipidur
kindlustab pidurdusmomendi, mis on vordeline tostetava lasti
massiga. Siinjuures on tagavarateguri vddrtus vastavalt nor-
midele 1,5.

Vdikese tostevoimega vintsidel kasutatakse ohutuid vénti,
mis ei lase lasti iseenesest alla langeda, Ohutu vénda iiks
konstruktiivsetest variantidest on joonisel 72. Védnt on oma
puksiga 4; mille sisepind on keermetatud, keeratud puksile 2;
see on omakorda kinnitatud kiilu abil vollile 7. Adriku 5 ja
puksi 4 vahel ‘istub vabalt tokestiratas 3. Raskuse tostmisel
pooratekse vinta piripdeva, ta nihkub seejuures vasaskule ning
surub tokestiratta ddriku 5 ja puksi 4 vahele kinni. Hodrde-
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Joonis 72, Chutu vant

joududega kantakse poordemoment iile puksile 2 ning sellelt kii=
1u keudu vollile 7. Vanda edasise paripdeva podramisega tosbte-
takse “last iiles, kusjuures link 6 libiseb mddda tokestiratta
hambaid.

Rui lopetada vinda péoramine, poordub kogu siisteem lasti
mojul vastupdeva, link asetub ratta hammaste vahele ning lasti
allalangemine lakkeb. Lasti allalaskmiceks tuleb vanta pddra—
ta vastupdeva, nii et ta liigub modda keeret paremale mutrini
ja ‘vabastab tdkestiratta survest. Pirast seda hekkab voll 7
koos puksiga 4 raskuse mBjul poorlema. Kui lopetada vinda pdo-
ramine, liigub ta uuesti mddda keeret vasakule, pigistab tokes- |
tiratta kinni ning last peatub. On iseenesest moistetav, et kee-n
re ei ole siin isepidurduv.

Kui vints on varustatud lintpiduriga, reguleeritakse
lasti allalaskmist ja langemiskiirust kengile vajutamisega.

Seinale kinnitatava kédsivintsi iiks konstrukbtiivseid tilli-
pe on joonisel 73, Vints koosneb trumlist 1, tigurattast 2,
lastipidurist 3, teost 4 ja viandast 5.

Lasti tostmisel kisivintsi véndale rskendatav jBud

P=2—§€T ¥ (kG)
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Joonis 73. Seinale kinnitatav kdsivints

 ¥us § - tostetava lasti raskus (trossile mojuv tombejoud)
N (kG),
- trumli 1sbimoot m,
- vénda pdorlemisraadius (0lg) m,
- vintsi ajami tilekandearv,
- vintsi kasutegur.
Mehaanildise kiitamisega vintse kasutatakse
nii iseseisvate tOste-transpordiseadmetena, kui ka keerulise-
mate tostemasinete tOstemehhanismidena. Jouallikaks on neil
_ vahelduvvoolu~ voi sisepolemismootorid (diislid)s

Toodetekse iihe= kui ka mitmetrumlilisi mehaanllise k& i-
tamisega reversiiv- ja hoordvintse.

Uhe trumlige elektrireversiivvintsi ildvaade ja kinemaa-
tiline skeem on joonisel 74. Vints koosneb raamist 1, trumlist
2, reduktorist 3, sidurist 4, pidurist 5, elektrimootorist 6,
| Jjuhtimisseadmest (kontrollerist) 7 ja magnetlilititest 8. Re-
1  duktori vidljuv voll iihendatakse trumliga hammassiduri abil.

. lMootori voll ithendatakse reduktori vedava volliga elastse
tapp-pukssiduri voi spetsiaalse hammassidurigaes Piduriks on
kahepakuline elekotromagnet- voi siis elektrohiidrotdukuriga
pidur.

~s o
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Joonis 74. Elektrireversiivvints:
a) tUldvaade, b) kinemaati-
line skeem

X
F‘_:}WQ
B
V“T] L‘_}/u

Mootori liilitamine ja reverseerimine toimub elektrikidi-

vitusseadme 7 ja 8 abil, mis asub vintei raamil voi vastaval
alusel. ;

Uhe trumliga elektrireversiivvintsid on T=66, T=145,
T=173, T=174, T=224 jt. tOstevoimega 1...125 kN,

A%L—ﬂu'{n : &

Joonis 75. Kehe trumliga elektrireversiivvintsi
kinemaatiline skeem
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Kaue trumliga elektrireversiivvintsi T-193 kinemaatiline
skeem on joonisel 75. Vints koosneb elektrimootorist 1, sdrm-
pukssidurist 2, reduktorist 3, elektromagnetitest 4 ja 11, ham-
masratastest 5; 8, 10 ja 12, hammassiduritest 6 ja 13, peatrum-
1i redulttorist 7, peatrumlist 9 ja sbitrumlist 14.

Kahe trumliga reversiivvintse kasutatakse rdcbastel asu-
vate vagunite mand8verdamiseks, kusjuures abitrumli iilesandeks
on peatrumlilt jooksva trossi kerimine. Vintsi T-193 tdmbejoud
on 50 kil

3 4 H
|
2
j = =
% >
‘// 4 - 7777 7
= £
3 o 84
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Joonis 76. Planetaarreduktoriga edektri-
reversiivvints

Uha enam levivad kaasaegses ehitustegevuses trumlisc:
kinnitetud planetaarreduktoriga reversiivvintsid (joon. 76).
Trumli 1 ja elektrimootori 2 vahel asub ketaspidur 3, mis
elektrimootori kidivitamise momendil automaatselt vilja liili-
tub. Planetaarreduktori iilekandearv voib olla kiillaltki suur
(kuni 200).
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MontaaZitddde tootlikkuse suurendamiseks peab vintside
konstruktsioon voimaldama tombetrossil liikuda erineva kiiru-
sega. Kaasaegsete vintside juures saavutatakse see pla;xetaeu:— :
reduktorite ja mitme mootori kasutamisega. Uhe sellise rever-
siivvintsi kinemaatiline skeem on joonisel ?77. Vints koosneb
elektrimootoritest 1 ja 2, piduritest 3 ja 4, reduktoritest

5 ja 6 ning trumlist 7.
§ 4 2
HelfEn
LrL
S
7

E 2

Joonis 77. Kahe mootoriga reversiivvintsi
kinemaatiline skeem

See planetaarreduktori ning kahe mootoriga elektrirever-
siivvints voimaldab tombetrossil liikuda molemas suunas nelja |
kiirusega. Esimene saadakse molema elektrimootori samasuunali= §
sel podrlemisel, teine mootori 1 p66rlemisel, kolmas mootori :
2 péorlemisel ja neljas molema mootori vastassuunalisel pooT= B
lemisel. i

Joonis 78. the trumliga hoordvints:
a]?c tildvaade, b) kinemaatiline
skeem
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Uhe trumliga T-109 tiilipi elelctrihdordvintsi (joon. 78)
trumli volli kiditatekse elektrimootorilt kiilrihmejamigae.
Vints koosneb keevitatud rasmist 1, millels on monbesritud
trummel 2, hodrdsidur 3, lintpidur 4, kiilrihmejem 5, hemmas—
ilekanne 6, elektrimcotor 7 ja vintsi jubbtimisseadis - piduri
pedsal 8 ja hodrdsiduri liiitushoob 9. V31l on trumliga iihen-
datud koonussiduri abil, mille t&6viis selgub joomiselt 79.

Joonis 79. Elektrivintei trumli iihendus hddrdsiduriga

Trummel 4 toetub vollile 1 ja voib sellel vabalt pooreldea.
Trumli iks darikutest on kujundatud koonussidurina, mille vi-
lispind moodustab piduritrumli t60pinna, teise didriku kiilge
on kinnitatud hammastokesti ratas 3. Piduriks on lintpidur 5.
Vintsi juhtimine toimub jalg- ja kisihoobadega voi automaat-
selt koos hoordsiduriga. Siduri sisse- ja vdljaliilitemine toi-
mub keermetatud volliosale assetatud muhvi 2 podramisega, kus—
Juures sisseliilitamisel pidur vabaneb, Surudes trumlit pare-
male, liilime siduri pooled.

Kaasaegne t60stus toodab veel lhe trumlige teist tiiiipi
hoordvintse (joon. 80). Neil on koonussidur asendatud lintsi-
duriga, sest viimsne voimaldab iile kanda suuremaid péordemo-
mente.

Vintsi T-40 lintsiduri ehitust selgitab joonis 81. Si-
dur koosneb hammasrattast 1, hoordlindist 2, nurkhoovast 3,
survekahvlist 4, hoovakahvlist 5, kaelusest 6, liugepuksist
7, survehoovast 8 ja juhtkangist 9.

113



Joonis 81, Vintsi T=40 lintsidur

Peale vaadeldud hdordvintside kasutatakse veel kahe ja
enam trumlige vintse. Kolme trumliga hoordvintsi T-98 kinemas-
tiline skeem on joonisel 82, Selliste vintsidega on varustatud
peamiselt derrik- ja kaabelkraanad. Uks trumlitest on ette nih-
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Joonis 82, Kolme trumliga hodrd-
vintsi T-98 kinemaati-
line skeem

tud tostemehhanismi, teine noole, kolmas greiferi ja neljas,
abitrummel, poordeseadme ka&itamiseks.

Ajutiste tosteseadmetena kasutatakse ehitustegevuses
ka kahe eraldi ja kahe koostddtava trumliga vintse, mille iild-
vaade on joonisel 83

Hoordvintsid ei ole reversiivsed, nmende mootor podrleb
alati iihes suunas. Lasti laskumine toimub lasti raskuse toimel,
kusjuures sidur on vdlja liilitatud ja langemiskiirust regulee-
ritakse piduriga. Keasajal kasutatakse hoordvintse iiha harvemi-
ni, paljudel juhtidel asendavad neid kompaktsed ja menéover—
dusvoimelised reversiivvintside.
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Joonis 83, Kshe eraldi jg kahe koostddta~
va trumlige hoordvints

. Tavaliste vintside korval, mille tross keritakse trum-
lile, kasutatakse ka hoordtrumlige vintse, nn. spille (joon.
84). Selliste vintside trumlid paigutatakse kas rohtsalt voi

Joonis 84. Hoordtrumliga vintsid:
a} hammesajamiga, b) ti-
guajamiga

plisti. Trossi 1 iiks ots kinnitatakse teisaldatava eseme kiilge,
paar keerdu keritakse iimber trumli 2, teist otsa tOmmatakse
kas kde (joon. 84,b) voi abivintsiga (joon. 84,a). Trossi va-
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Jalikx témbejoud saadakse trumli ja trossi vshelise hddrdejou
| toimel (arvutatav Euleri valemitega). Trossi keerdude arv
| trumli imber on lasti teisaldemise ajal piisiv.
: Mehaenilise ajamiga vintsi elektrimootori voimsus
No= Q‘! w

kus Q - trossiharu koormus N,

V - lasti tostekiirus (trumli ringkiirus) mw/s,
N ajami kasutegur,

s Talid

Talideks nimetatskse kisiajamiga tc':'sstemehhanisme, mille-
ga sasb viiikese massiga laste tOsta piiratud kdrgusele. Talid
liigitatakse kdis-, hammasratas- ja tigutalideks,

LN

Joonis 85. Kéistali

Erinevalt lihtpoliispastist on k6 istalil (joon.
85) mitu plokiratast nii liikumatu kui ks liikuve ploki telge-
del., Painduvaks tOsteelemendiks on enamikul Jjuhtudel kanepkdis.

7




Kéistali tostevoime
Q= Pz N (kG)
kus P - kbiele rakendatud joud N (kG),
z - kandvate kdieharude arv,
r( - tali kasutegur.
Hammasratastali (joone 86) veetav ketira-
tas kiiitatakse veoratta ja loputu keliibritud liliketi ebil
plenetaarhammasajami kaudu. Painduva tosteelemendina kasuta-

Joonis 86. Hammgsratastali:
a) loige, b) kilg~-
vaade

takse veetava ketirattaga haarduvat kaliibritud liliketti voi
liigendketti. Piduriks kasutatakse muutuva aksiaaljouga lasti-
pidurite.

Tigutalil (joon. 87) on planetaarhammasajam
asendatud tiguajamiga ja piduriks kasutatakse plisiva aksiaal=-
jouga koonus- voi ketas-lastipidurit. Tigutali riputatakse
liles konksuga 6. Kiilgseinte vahel teljel asub tiguratas 5, ol-
les slalises hambumises teoga 8., Tigurattale kinnitatud keti-
ratas 4 haardub tBsteketiga 2. Keti iiks ots kinnitatakse kiilg=-
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Joonis 87. Tigutali: a) iildvaade, b) ketas-
lastipidur

seinale, teine aga ripub vabalt vol kinnitatakse nagu jooni-
sel 87,a. Keti pikkusest oleneb tali tdstekorgus. Tiguvolli
otsale kinnitatud veoratast 7 podratakse loputu ketiga 9.
Lasti hoitakse noutaval korgusel ketas-lastipiduriga 3, mis
asub tiguvolli teisel otsal. Ketaspidur (joon. 87,b) koosneb
tiguvollile kinnitatud kahest pidurikettast 10 ja 11, mille
vahel ketta 10 puksil asub vabalt tokestiratas 13. Ketas 11
toetub liikumatule korpusele 12, kuhu on kinnitatud ka tokes—
tilink,

lesti tostwmisel podrlevad piduriketted koos tokestiratta—
ga je link libiseb vabalt viimase hammastel. Tostmise lakka-
misel pliliab lasti raskus pocrata ketiratta 4 vahendusel tigu-
ratast vastassuunas. Tigupaaris tekkiv aksiaaljoud nibutab
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teo vasakule ning tokestiratas 13 surutakse ketaste 10 ja 11
vahele kinni. Tokestilink toetub seejuures ratta hambale ning
last hoitakss tostetud korgusel. Lasti sllalaskmiseks on va:ja
ketile 9 rakendada vastavat joudu.

Analoogilise t66pohimdttega on ka eksiasljoul t36tav
koonuspidur (joon. 88). See koosneb tiguvéilile kinnitatud si-
sekoonusest 1 ja koonusekujulise siivendiga tokestirattast 3,

Joonis 88. Koonus-lastipidur

wis toetub ome tapiga liikumatule toele 2. Kuna lasti tostmi-

sel ja allaleskmisel tigupaeris tekkiv aksisaljoud on samesuu-

naline, on piduri koonilised t00pinnad surutud vastu teine-

teist. Tigutali kasuteguri suurendamiseks tehakse ajam mitte-

isepidurduv, siinjuures tigukeerme tousunurk on 15...20°, Ti-

gutalide tdstevdime on 5...100 kN ja tostekorgus kuni 3 m.
Lasti tOstmisel tombeketile rakendatav joud

P=E§£— N (kG)

lasti raskus N (l':'G -
ketiratta raadius m,
- poliispasti kordsus,
- tali lilekandsarv,
R - veoratta raadius m,
bl - tali kasutegur. :
Kui koos tOstmisega on vaja lasti ka horisontealselt iim=
ber paigutada, riputatakse tali talivankri kiilge, mis liigub
lakke kinnitatud rddpal.
Talivanker on kas kdsikditamismehhanismiga
(joon. 89,8) voi ilma (joon. 89,b). Tavaline talivanker koos-
neb neljast kidigurattast 1, telgedest 2, omavahel varrastega

B HO
!
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Joonis 89. Talivanker: a) kdsikiditamisega,
b) kditamismehhanismita

4 iihendatud kiilgseintest 3, reguleerimisseibidest 5 ja lasti-
traaversist 6. Kédsikiditsmisega talivankrid on lisaks varusta-
tud kditamismehhanismiga, mis koosneb hammasiilekandest, veoke-
tist ja ketirattast. Talivaemkrid liiguvad modde monorelssi

e, lksikrdsbast (I-tala).

Elektritali on kompaktne tOstemehhanism, mis
riputatakse paikse komstruktsiooni voi talivankri kiilge. Kui
elektritali on kinnitatud mehasnilise ajamiga talivankri kil-
ge, nimetatakse teda elektritelferiks,

T elferi sdiduteeks on I-tela alumine vdde Telfer
(Joon. 90) koosneb elektrimootorist 1, vankrist 2, trumlist
3, reduktorist 4, elektromagnetilisest ketaspidurist 5, lasti-
pidurist 6, tostepoliispastist 7, kdrguspiirelist 8 ja suru-
nupplilitist 9, mis on ilihendatud telferiga kaabli 10 abil.
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Joonis 90. Elektritelfer: a) iildvaade,
b) kinemaatiline skeem

Telferid seeriast TB valmistatekse tostejouga 2,5e«e
eee50 kN, Adrikuga vahelduvvoolumcotorit tcidetzkse kaablite
voi trollidega. Tali tdstemehhanism psikmeb piki venkrit.

Telferid seeriast T3 valmistatakse tOstevoimega 1,5¢+.
s007,5 kNo Telferitel 1,5¢¢¢2,5 kN ei ole mehaanilist s0idu~
mehhanismi, kuid neil voib olla eriline elektriveduk,

Peale elektritalide kesutatakse ka pneumot al i-
s 1 d tostevoimega 2,5...50 kN, tdstekorgusega 3e..4 m ja rohu=
88 4006 baarie

IT peoatilkk
EHITUSTOSTUKID

Ehitustdstukid kujutavad endast seadmeid lastide tost-

miseks iihelt tasapinnalt teisele. See toimub spetsiaalsete tos=

teseadistega (kabiinid, kelgud, vankrid, kopad, anumad, plat-
vormid jne.), mis liiguvad md6da tostuki suunureid (Jjuhtpin-
du)s TOsteseadised kiditatakse reversiiv~ ja hddrdvintsidega.
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SAltuvalt liikuvusastmest jagunevad ehitustostukid stat-
sionaarseteks ja iseliikuvateks. Esimese rithma moodustavad
maste, Saht-(kaev-), tross- ja kopptostukid, teise sga auto-
ja trektortostukid. Eri riihma kuuluvad montaszimastid ning
fermi- ehk sdreatikvtdostukid.

| 1, Masttdstukid

v Tuntakse nii ithe kui ka kshe juhtmastiga tostukeid. Vas-
. tavalt sellele liigitatakse masttostukid ithe- ja kahetoelis-
teks.

Kahetoeline masttodostuk T-37 on joo-
nisel 91, Tostuki mast koosneb kshest karprauast, mis on oma-
vahel poik~ 8 ja kaldraudadega 9 iihendatud. Mast koostatakse

Joonis 91, Kahetoeline masttdstuk T-37

likgikutest lilidest poltide abil ja kirmitatakse keevisraami-
le 2. Viimasele on asetatud ka vints 5. Vertikaalasendis hoi=-
takse masti kaldtugedega 11. Kui masti korgus iiletab 10 m,
kinnitatakse ta ehitatava hoone seina kiilge trossidega voi
siis ankrute abil kandepinnale., Mé6da suunureid (karpraudu),
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toetudes ratastega 10 viimase #drtele, liigub venker 4, mille=- -
le on konsoolselt kinnitatud lastiplatverm 12, Vankrit veab
vintsitross 3, mis jookseb iile juhtplokkide 7 ja 6. Kahetoeli-
sed masttostukid ssetatskse vastu ehitatava hoone seina. Tos—
tuki asukohta muudetakse kisivintside voi siis seadme oma vinte
siga. Kahetoeliste masttostukite tostevoime on 2,..10 KN, tds-
£ekOTEUS Se0018 me

1
|

b e ;
18- 3000+ 54000

1850

Joonis 92. Kahetoeline soidutdstuk
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Joonisel 02 esitatud kahetoeline masttdstuk or tooliste
ja ehitusmaterjalide tostmiseks psljukorruseliste hoonste ehi-
tamisel. Ta koosneb sektsiconmastist 1, mastipeast koos juht-
plokkidesa 2, kabiinist 3, masinaruumist 4 ja korruseplatvor—
midest 5; mis on varustatud kaitseustega 6. Masinaruimis asu=-
vad vints 7, elskbSrisparasuur ja kiiruspiirel. Tostuk aseta-
takse ehitatava hoone seinast 0,5e4.0,7 B kaugusele, mast kin-
nitatakse ssina kiilge kronsteinidega. Kirjeldatud tostukeid
saab kasutada heonste kolmandast korrusest alates. Masti kas-
vatatakse sektsioonide kaupa kabiinil asstseva vastava seadme
abil. Ohutuks $60ks on tdstuk varustatud pliliduritega, mis ta-
kistavad kabiini langemist trossi katkemisel, ning valgustus-
ja belisignalisatsioconiga. Tostevoime on 8 kN ja tdstekiirus
0,5 m/se.

Uhetoelise masttostuki (Joon. 93)
sektsioconmast ja tostevints toetuvad tugialusele 1. Kronstei-
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Joonis 93. Uhetoeline masttdstuk T-41

nide 3 &abil kinnitatakse mast seina kilge. Vintsitrumliit jook=
seb tombetross iile alumise ja ilemise juhtploki 4 ning on
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iihendatud lastiplatvormi 5 vankrigo. Sarniirkinnitus (joon.94)
voimaldsb platvormi . pdorata horisontaaltasapinnas vankri
ja masti suhtes 180° ulatuses. Vanker, mis liigub mddda masti

ﬁf:;;;::ﬂ

Joonis 94. Uhetoelise masttostuki poordplatvorm

(mast on vankri suunuriks), haarab viimast oma tugi- e. soidu-
rullidegn neljast kiiljest. TOstuk varustatakse ka piireligae

Joonis 95. Kahe platvormiga
ibetoeline mast-
tostuk
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Monikord varustatakse iihetoelised masttostukid kshe tos=
teplatvormiga (joon. 95), mis liiguvad vastassuunaliselt kahel
pool masti. Uhe platvormi tostmisel laskub teine oma raskuse
mdjul. Platvormide niisuguseks liikumiseks suunatakse iiks tros-
siharudest trumlile filevalt, teine alt. Kahe platvormiga tos-
tuki eelisteks, vorreldes ﬁheplatvormilistega on suuxem Loot-
likkus ja viiksem energiakulu.

Uhetoeliste masttostukite tdstevdoime on 5...10 kN ning
t0stekdrgus 10ce.70 e

Peale kirjeldatud statsionaarsete tostukite toodetakse
teisaldatavaid ja iseliikuvaid masttostukeid. Peamiselt kasu-
tatakse neid hoonete vilisseinte krohvimis-, varvimis- ja vii-
mistlustoodel,

Tostuk joonisel 96 erineb varem kirjeldatud masttostuki-

e

Joonis 96. Ehitustdstuk C-598
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test sellega, et iihelt objektilt ieisele viimiseke haagitakse
ta auto voi traektori taha. Koosneb kahe pnsumorattaga 2 ithen—
datud tugiraamist 1 (tdstuki kande- ja kiliguosa), raamiga
Sarniirselt iihendatué séreatikmastist 3, tosteplatvormist 4
ju elekbrivintsist 5. Soidu- e. tugirutastega platvorm on kin-
nicatud tostetrossi kiilge.

Tseliikuv krasnatdstuk (joon. 97) monteeritakse soidu-
vapkrile, mis liigub réSbastel, Soiduvankrile on paigutatud

Wity

L e

Joonis 97. Kraamatdstuk &Il ~0,6

ka kraana tdste- ja sbidumehhenismid. Téstuk &l 0,6 voib ol- :
ls 10, 15 j& 20 m korgune, masti koosnedes vastavalt iihest, ka-
hest ja kolmest sektsioonist. Mast varustatakse suunuritega, i
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mida modda liigub tosteverker. Viimasele on kinnitatud mono-
relss (I-tala) lijkuva lastivankriga. Toatuki €7 ~0,6 toste-
voime on 6 kN,nooleulatus (I~tala pikkus) 6,3 m.

2. Baht= e, keevtdetukid

Sahttostukeid kasutatalse tikk- ja puistmaterjalide, mér—
di~ ning betconisegude tcstmiseks, T3etevoime on 2...20 kX,
tostekorgus 40...150 m. Sahtidstukid paigutetakse ehitatava
hoone sisse vOi vilje hoone seins #iirde. Iseiirasussks on see,
et nende mast kujutab endast sorestiksshti (-kaevu), milles
méGda suunureid liigub tdsteseade ~ buur, sulg, kabiin, plati
vorm voi tostekong.

CAC-tilipi kummutatavsa Xocpagaea ESahttds-
tuk on joomisel 98. MGCde suunureid (karpraudu) 14, mis asu~-
vad kabel pool Sahti siseseina, liigub koos kopaga tostesea~
dis 5. Viimase psneb liikume vints 6 vdljaspool 8ahti. Tross
4 Jookseb lile juhtplokkide 5 ja 3 ning on kinmitatud tostesea—
dise traaversi kiilge. Kopas tithjenduskohtades on Sahtil veste~
vad eknad 2. Tdstuk kinnitatakse trosstombidega (ventidega) 11.
Alumises osas peikneved punker $ ja remnn 7. Tosteseadise pos—
tile 19 on Sarmiirselt kinnitatud isekalduv kopp 17. Kinnitus=-
Sarniir on kopa raskuskeskme suhtes nihutatud nii, et koorma-
tud kopp piiiiab kalduds alati ettepocle. Tostmisel takistavad
seda kaks Sahti sisepinnal paiknevat tugiletti 1, millel 1lii-
guvad kopa esiossa kinnitatud tugirullid 18. Kopp kummutatak-
se l#bi akna 2, sest siin 1dpevad tugilatid. Valjunud meterjal
suunatakse renpi 12 kaudu punkrisse 13. Kopza kummutusnurke re-
guleeritakse keti 16 pikkusega., Laskumisel pddrdub kovp oma
aigasendisse.

Kaaszegses ehitustegevuses kasutatakse ka teise konst=
ruktsiooniga tOstukeid. T-143 tiiiipi tdstukeil (joon. 99) on
lgsti lasdimis- ja lossimismehhanism ning puurikujuline téste-
seadis, T-143 koosneb raamist, mastist, noclest 1, noolevint-
sist 2 ja tOstevintsist 3,
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Joopis 98. Kummubtatava kopa-
ga sahttostuk: a) iildvaade,
b) kummutatav kopp

Joonis 99. Sahttostuk T-143
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