UHEKOPALISED
UNIVERSAAL-
EKSKAVAATORID

B
-).u.
SO
S ’,}'\"*’" ;



Z. J. GARBUZOV

UHEKOPALISED
UNIVERSAAL-

EKSKAVAATORID

EHITUS JA TEENINDAMINE

g

EESTI RIIKLIK KIRJASTUS
TALLINN 1954



Originaali tiitel:
3. E. T'ap6y3os
YuuBepcabHble OJHOKOBIIOBble 3KCKaBaTOpbl. YCTPOHCTBO M OOCAYMKHBaHHE.

TocynapcTBeHHOE HayuHO-TEXHHUECKOe HM3/aTeJbCTBO MAlIHHOCTPOUTENbHOM
JIHTEPATypHl. .
Mocksa 1952 JlenuHrpan

Raamatus on kasitletud kodumaiste iihekopaliste univer-
saalekskavaatorite ehitust, millede kopa maht on 0,25—1 m?,
ja valgustatud nende teenindamise ja {66 organiseerimise
kiisimusi.

Raamat on ette nédhtud iihekopaliste ekskavaatorite juhti-
dele ja mehaanikutele,
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EESSONA

Seoses aasta-aastalt kasvava tsiviil- ja téostusliku ehitustege-
vusega suureneb meie maal pidevalt ka teostatavate mullatoode
maht. Maailma suurimate hiidrotehniliste ehituste ja oma ulatu-
selt seni tundmatute pollumajanduslike niisutussiisteemide loomine
kujutavad enesest uut etappi mullatéode arengus. Mullatéode
mehhaniseerimiseks on kodumaine t60stus viimastel aastatel haka-
nud suurseeriate viisi tootma iihekopalisi ekskavaatoreid. Valdav
enamus toodetavatest ekskavaatoritest kuulub iihe mootori joul t66-
tavate kergete universaalekskavaatorite klassi. Igal aastal Gpeta-
takse vilja suur hulk juhte, nende abisid ja teenindavat personali
tootamiseks nendel ekskavaatoritel.

Kiéesoleva raamatu eesmirgiks on mullaté6de mehhanisaatorite
noore kaadri tutvustamine kodumaiste iihekopaliste universaaleks-
kavaatorite ehituse ja teenindamisega, et tosta kgrgemale ekska-
vaatorite hoolduse taset ja suurendada nende t66joudlust.

Raamatus Kkaésitletakse tehaste poolt seeriaviisi toodetavate
jargmiste kodumaiste iihekopaliste universaalekskavaatorite iild-
ehitust: ekskavaatorid 3-257, 3-352, 2-255, 23-258, kopamahuga
0,25—0,35 m?; ekskavaatorid 3-505, 2-502 ja OM-201!, kopa-
mahuga 0,5 m3; ekskavaatorid 2-1004, kopamahuga 1,0 m3, jt.
Koos ekskavaatorite ehilusega vaadeldakse ka mehhanismide ja
juhtimisseadmete reguleerimist.

Raamatus kisitletakse iihtlasi ka ekskavaatorite teenindamist
ja mitmesuguseid t66joudlust suurendavaid toomeetodeid. Raamatu
lisas on toodud mitmesuguste vahetatavate t6ovarustustega toota-
vate kodumaiste iihekopaliste universaalekskavaatorite tehniline
karakteristika, mis voib olla kasulik t66de teostajatele ekskavaa-
tori tiiiibi valikul ja mullaté6de planeerimisel.

Raamatu piiratud mahu tottu ei ole selles késitletud keskmisse
ja suurde klassi kuuluvaid eri-ekskavaatoreid ega véhelevinud
elektrijoul téotavaid universaalekskavaatoreid.

Raamat ei asenda tehaste poolt koostatud ekskavaatorite eks-
pluatatsioonijuhiseid. Ekskavaatorite teenindamine peab toimuma
tdpselt tehaste eeskirjade kohaselt.

1 OM-201 asemel toodetakse kéesoleval ajal konstruktiivselt tadiustatud
ekskavaatoreid OM-202. Toimetaja.
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I peatiikk

UNIVERSAALEKSKAVAATORITE TOOSEADMED

Uhekopalised universaalekskavaatorid on ette nahtud mulla-
toode leostamiseks vdga mitmekesistes tingimustes. Ekskavaator
voib kaevandada pinnast, mis asub tema seisupinnast kas korge-
mal voi madalamal. Viljakaevatud pinnas asetatakse kas tookoha
ldhedale valli voi laaditakse transpordivahenditele, draveoks kau-
gemale. Esimesel juhul nimetatakse ekskavaatori t66d liihidalt
«tootamiseks valli» ja teisel juhul — «tootamiseks transportis.

Peale mullatédde kasutatakse universaalekskavaatoreid laialda-
selt iimberlaadimistoodeks, raskuste tostmiseks, ehituste standard-
osade monteerimiseks, vaiade rammimiseks ja muudeks -ehitus-
toodeks. Viga mitmesuguste mulla- ja ehitustéode teostamiseks
mitmekesistes tootmistingimustes on ekskavaatoritel ette nahtud
mitut liiki to6varustusi, nagu: otsekopa, poordkopa, draglaini?,
héovelkopa, kraana, haardkopa, rammi jt. toovarustused.

Kui ekskavaator voib vastavalt oma mehhanismide ehitusele
tootada koikide toovarustuste liikidega voi enamusega nendest,
siis nimetatakse sellist ekskavaatorit universaalseks. Eks-
kavaatorit, mis voib tootada kaht-kolme liiki toovarustustega, nime-
tatakse poolupiversaalseks. Ekskavaatorit, mis on ette
nihtud eritédde Teostamiseks ja mis on selleks varustatud ainult
_iiht liiki t66seadmetega, nimetatakse eri-ekskavaatoriks.

Universaal- ja pooluniversaalekskavaatorite toovarustused ehi-
tatakse monikord selliselt, et nende iiksikuid osi (koppa, kopavart,
poomi) voib {imber monteerida ja kasutada téotamisel mitmete
teiste toovarustustega (niiteks otsekopa poomi ja kopavart voib
kasutada ka poordkopa, kraana jt. jaoks). Sdiraseid toovarustusk
nimetatakse unifitseerituiks.

Kui mitut liiki t66varustuste puhul nendel ei ole iihiseid vahe-
tatavaid osi, siis sellised vahetatavad toovarustused ei ole uni-
fitseeritud.

I Draglain — rippkopp.



1. Ekskavaatorite iildehitus

Vaatleme meie poolt késitletavate universaalekskavaatorite
ildehitust koige rohkem levinud ekskavaatori 9-505 (joon. 1) iild-
vaate jargi.

Ekskavaator koosneb kolmest pohiosast: t66varustuse komplek-
tist 1, poordeplatvormist 2 iihes sellele asetatud pohimebhanismi-
dega ja kdiguosast. Péordeplatvormi tagaosasse on asetatud moo-
tor 3. Mootori asetamine poordeplatvormi tagaossa suurendab eks-
kavaatori stabiilsust, kuna mootori kaal tasakaalustab té6varustuse
kaalu. Stabiilsuse kindlustamiseks kasutatakse ka vastukaale 4,
mis kinnitatakse poordeplatvormi alla.- Tootamisel mitut liiki
vahetatavate toovarustustega vajatakse mitmesuguse raskusega
vastukaale. Vastukaalud tuleb paigutada tdpselt ekspluatatsiooni
eeskirjade jérgi.

Poordeplatvorm toetub poorderingiga 5 kdiguraamile ja on
tsentreeritud kesktapiga, mis takistab ka pdérdeplatvormi kiilg-
nihkumist. Kesktapp on seest oones, et 1abi juhtida vertikaalvoll
ekskavaatori roomikkdigu kéitamiseks.

Ekskavaatori kidiguosa koosneb raamist 6, kahest pikitalast 7,
alumisest kdigumehhanismist, roomikkdigust 8 ja roomikute juhti-
misseadmest. Tavaliselt on raam valatud, harvem keeviskonstrukt-
sioon, ja on jaigalt kinnitatud pikitaladele. Pikitalad toetuvad tugi-
rullide abil roomiklintidele ja liiguvad nendel roomikute veorataste
poorlemisel edasi. Sellist konstruktsiooni nimetatakse hulktoeli-
seks jdikroomikkdiguks. Ekskavaatorite juures kasutatakse tava-
Tiselt jdikroomikkaike, kuna see tagab edasiliikumisel ja tootamisel
iihtlasema surve pinnasele. Alumise kdigumehhanismi abil antakse
poorlemine poordeplatvormi  kesktappi ldbivalt vertikaalvollilt
edasi roomikute veoratastele. Tavaliselt kerget tiilipi kodumaistel
ekskavaatoritel toimub see poorlemise edasiandmine vertikaalvollilt
alumise kidigumehhanismi horisontaalvdllile koonushammasratas-
iilekande ja horisontaaivollilt roomikute veoratastele kettiilekande
abil. Roomikute juhtimisseadis voimaldab roomikuid sisse ja
vélja liilitada ning pidurdada neid ekskavaatori podrete teostami-
seks edasiliikumisel.

Poordeplatvormile kinnitatakse harktugi 9, millele riputatakse
polispasti abil ekskavaatori toovarustus, kuna poordeplatvormi ees-
osas asub Sarniir poomi ja esitoe kinnitamiseks. Pooérdeplatvormile
(joon. 2) asetatakse: mootor 1, esimene jouiilekanne mootorilt 2,
peaiilekandevoll {ihes reversiseadisega 3 poorde ja kdigu suuna
muutmiseks, poomi tostevints 4, téovints 5, iilemine kidigu- ja
poordemehhanism 6. Poordeplatvormi eesosasse on paigutatud
kopa survemehhanismi trummel 7.

Tavaliselt on poordeplatvorm keeviskonstruktsioon, millel moned
iiksikud detailid on terasvalust. Harvem kasutatakse iihes tiikis
valatud poordeplatvorme voi selliseid, mis koosnevad iiksikutest
suurematest valuosadest. Péordeplatvormi keskmise pohiosa kum-
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Joon. 1. Ekskavaatori 3-505 iildvaade:

| — otsekopa toovarustus; 2 — podrdeplatvorm
iihes mehhanismidega; 3 — mootor: 4 —
vastukaalud; 5§ — tugipdordering; 6 — kiiguraam;
— 7 — pikitalad; 8 — roomikkiik; 9 — harktugi.



I — mootor;

kaigu- ja pdérdemehhanism; 7 — kopa survemehhanismi trummel; 8 — juhi
Sarniir poomi fihendamiseks poorde

2 — esimene

dilekanne mootorilt; 8 — peaiilekandevdll fihes reversiseadise
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Joon. 2. Mehhanismide asetus ekskavaatori 3-505 poordeplatvormil:
ga; 4 — poomi tostevinls; 5§ — té6vints; 6 — iilemine
iste; 9 — juhtimispult; 70 — kopa pohja avamismuhy; /!

platvormiga,



malegi kiiljele kinnitatakse porand. Poérandale on kinnitatud ka
juhi iste 8 ja juhtimispult 9.

Vaatleme, kuidas to6tab ekskavaator mitmesuguste toévarus-
tustega.

2. Otsekopp

Joonisel 3 on kujulatud otsekopa-toovarustusega ekskavaator
9-1004, kopa maht 1 m?® Otsekopa-téovarustus koosneb: kopast 1,
kopavarrest 2, poomist 3, kopa tosteplokist 4, survemehhanismist §
ja poomi polispastist 6. Otsekopp on ette nahtud tootamiseks to6-
ees, mis asub ekskavaatori seisupinnast korgemal. Kaevamise
algul lastakse kopp alla, kusjuures kopavars on tagasi tommatud
ja suunatud iilespoole. Kaevamine toimub kopa tdstmise teel
tostetrossi abil ja kopavarre samaaegse ettepoole surumisega surve-
mehhanismi abil. Otsekopa t6oasendite skeem on toodud joonisel 4.
Asend / vastab kaevamise algusele; asendid /I ja [III niitavad
kopa keskmist ja iilemist asukohta t66-ees; asend IV niitab kopa
tihjendamist parast platvormi po6ramist; asend V kujutab suuri-
mat kaevamise siigavust ekskavaatori seisupinnast allapoole.

Joonisel 5 on kujutatud otsekopp. Kopp koosneb kerest ja
pohjast. Pchi on Sarniirselt {ihendatud kerega ja vaib sulguda
oma raskuse mojul. P6hja sulgumisel langeb tema riiv automaat-
selt kopakere eesseinal asuvasse pesasse, lukustades pohja. Kaeva-
~misel tditub kopp pinnasega, mis hoitakse temas seni, kuni ekska-
vaator poordub tiihjenduskohale. Kopa tiihjendamiseks liilitatakse
sisse erimehhanism, mis pooérab trumlit, millele kerib end kopa
pohja avamise tross. Kuna selle trossi ots on kinnitatud kopa
pohja riivile, siis tombab tross riivi pesast vilja, pohi avaneb ja
kopp tiihjeneb. Kopa eesseina I6ikeserv varustatakse peitlitega.
Peitlid valmistatakse korge vastupidavusega terasest. Kulunud
peitlid voidakse asendada uutega. Kopa tagumine sein on sor-
mede ja sidelaitide abil {ihendatud kopa varrega. Samale seinale
on kinnitatud ka kopa tosteplokk. Sidelattide kinnitussormede
iimberpaigutamisega iilemisse voi - alumisse avasse muudetakse
kopa kallakust ja kaevamise I6ikenurka. Kopavars on $arniirlaagri
abil iihendatud poomiga ja teda vdib samaaegselt poorata ja ette-
voi tahapoole nihutada. Kaevamisel tekitatakse survet kopale kopa-
varre ettepoole nihutamisega survemehhanismi abil.

Kopa survemehhanismi t66tamise printsiibilt jagunevad ekska-
vaatorid soltumatu survega, sdltuva survega ja
surveta ekskavaatoriteks. Soltumatu ‘survega ekskavaatorid
omavad erilist kopa surveseadist, mille sisse- ja viljaliilitamine
toimub soltumata tostemehhanismist. Séltuva survega ekskavaa-
toritel on kopa survemehhanism kinemaatiliselt seotud kopa tdste-
seadisega, mistottu ei ole voimalik kopa tostemehhafiismi sisse voi
vilja liilitada s6ltumata kopa survemehhanismist. Surveta
ekskavaatorid ei oma erilist survemehhanismi kopavarre ettepoole
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Joon. 3. Otsekopa-toovarustusega ekskavaator 3-1004:

! — kopp; 2 — Kkopavars; 3 — poom; 4 — kova tdosteplokk; 5 — kopa survemehhanism;
6 — poomi polispast.

- Joon. 4. Otsekopa tootamisskeem:

| — kaevamise algus; I/ — kopa keskmine asend kaevamisel; /// — kopa korgeim
asend kaevamisel; /V — kopa tithjendamine pirast platvormi pdééramist; V — kopa mada-

laim asend kaevamisel ckskavaatori seisupinnast allapoole.



liikkamiseks. Seda tiilipi ekskavaatorite juures teostatakse kaeva-
misel survet kopale poomi allapoole laskmisega.

Kopa survemehhanismi ehitus on mitmesugustel ekskavaatoritel
erinev ja tuleb vaatlusele allpool koos nende konstruktsioonide
Kirjeldusega.

Kaevamisel téditub kopp pinnasega, mida ta loikab oOhukese
kihina. Mida madalam on {00esi, seda liihem on kopa kaevamise
teekonna pikkis ja-jarelikult seda paksem peab olema kopa tiieli-

"49// L0 00 5g -'-T).
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Joon. 5. Otsekopp:

I — kopa kere; 2 — kopa pohi; 3 -— kopa esiserv iihes
peitlitega; 4 — kopa tagasein.

kuks téditmiseks vajalik kiht. Kuid mida paksem on see kiht, seda
rohkem joudu vajatakse kaevamiseks. Kaevamise joud aga on sol-
tuv mootori voimsusest ja ekskavaatori stabiilsusest. Kui kopp
I6ikub liiga siigavale pinnasesse, sureb mootor vilja voi ekskavaa-
tor kaldub kopa suunas lingu. Liiga ohukeselt loigatud kiht aga
ei taga kopa tdielikku tditumist. Kihi paksust on voimalik regu-
leerida kopa survemehhanismi abil.

3. Poordkopp

Poordkopp on ette nahtud t66tamiseks t606-
ees, mis asub ekskavaatori. seisupinnast
madalamal, kusjuures kaevamisel kopp liigub ekskavaatori
poole, vastupidiselt otsekopale, mis liigub kaevamisel ekskavaato-
rist eemale. Poordkopaga kaevatakse kaevikuid torujuhtmetele,
elekiri- ja telefonivorkudele, kanaleid niisutus- ja kuivendussiistee-
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Joon. 6. Poordkopaga varustatud ekskavaator 2-352:

1 — kopp; 2 — kopavars; 3 — poom; 4 — esitugi; 5 — tostetross; 6 — tdmbetross.

midele, vundamendisiivendeid rajatavatele ehitustele ja teostatakse
rida teisi toid. :

Joonisel 6 on toodud ekskavaator 3-3 mis on varustatud
poordkopaga ja laiendatud roomikkdiguga kuivenduskanalite kae-
vamiseks. Nagu joonisest ndhtub, koosneb po6drdkopa toovarus-

T
N
v

Joon. 7. Poordkopa tootamisskeem:

1 — poom on iiles tostetud ja kopavars ver-

tikaalasendis; I/ — poom koos kopaga on
lastud t60-eesse; III — pinnase kaevanda-
mine; IV — kopa tithjendamine.

12



tus: kopast 1, kopavarrest 2, poomist 3, esitoest 4 ning toste- ja
tombetrossist 5 ja 6 {ihes plokkidega. Tombetrossi abil toimub
kopaga kaevamine, tostetrossi kasutatakse aga poomi tostmiseks
ja allalaskmiseks koos kopaga.

Joonisel 7 on kujutatud poordkopp mitmesugustes téoasendites.
Vaatleme {iksikasjalisemalt p&érdkopa 166 juhtimist tombe- ja
tostetrosside abil. Olgu poom iiles tostetud ja“kopavars verti-
kaalasendis, nagu seda on kujutatud
asendis / (joon. 7), ning tombe- ja
tostetrosside trumlid pidurdatud.

Et koppa  sellest asendist kaeva-
miseks ettepoole tuua, tuleb sujuvalt
vabastada t@mbetrossi trumli pidur,
seejuures hakkab “kopp eemalduma -
ekskavaatorilt ja poom laskub alla-
poole (asend /7). Et kopavarre ette-
sirutamisel sdiliks poomi. kaldenurk,
tuleb tostetrummel koos tombetrumli
piduri vabastamisega sisse liilitada.
Seejédrel, kui kopp on lastud eesse Joon. 8. Poordkopp:
(asend /II), algab pinnase kaevan- : — kopa kere; 2 — esiserv; 3 —
gantiiee - Selleks. Iflitatakeei slsge | P9 E A s
tombetrummel, mis kerib enesele
tombetrossi ja tombab koppa poomile
ldhemale. Samal ajal poordub kopavarre iilemine ots {ihes tdste-
trossi plokkidega noolega mirgitud suunas (asend /11) ekskavaa-
torist eemale. Kui seejuures tostetrumlit pidurdada, siis hakkab
poom iihes kopaga tousma; kui aga tostetrumli pidur vabastada,
siis kandub kopavarre ja poomi raskus kopale, tekitades kdva pin-
nase kaevamiseks vajalikku survet. Sel viisil voib ekskavaatori
juht reguleerida kaevamisekihi paksust, pidurdades tostetrumlit
voi liilitades teda isegi tostele. Kopa viljatostmine too-eest toimub
tostetrumli _sisseliilitamisega. Samaaegselt ™ vabasfatakse tombe-
trumli pidur ja kopp viiakse tiihjendusasendisse (asend IV), kus-
juures, kui kopp on t66-eest vilja tostetud, iihendatakse poomi tost-
mine ja kopa ettesirutamine ekskavaatori podramisega kopa tiih-
jenduskohale.

Poordkoppa kujutab joonis 8. Kopp on eest lahtine ja ta kinni-
tatakse kopavarrele kiilgsidelattidega. Kopa tagasein liheb sujuva
kaare jargi iile pohjaks, mis aga vastupidiselt otsekopale ei avane,
vaid tiihjendamine toimub kopa lahtise esiava kaudu.

4. Draglain
Draglainiga varustatud ekskavaatorit kasutatakse peamiselt
pinnase kaevandamiseks t66-ees, mis asub ekskavaatori seisupin-
nast madalamal. Selle liigi toovarustuse isedrasuseks on tema suur
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Joon. 9. Draglaini to6tamisskeem.

I — kopp rippuvas asendis; I/ ja Ila — kopp on lastud t66-eesse; III — pinnase kaevandamine; IV — tiidetud kopa {ostmine; V — kopa tithjen-
damine; / — kopp; 2 — poom; 3 — juhtseadis; 4 — tombetross; 5 — tdstetross; 6 — poomi riputuspolispast; 7 — kopa riputusplokk; 8 — kallu-
tustross; 9 — tombeketi kinnitus kopale,



tegevusraadius ja vordlemisi suur kaevesiigavus, mis tunduvalt
iiletab sama ekskavaatori poordkopa kaevesiigavust. Seetotiu
kasutatakse draglaini laialdaselt suurte siivendite ja kaevikute kae-
vamiseks, niisutusmagisiraalkanalite ja laevasocidukanalite siiven-
damiseks, pealispinnase eemaldamistoodeks jne.

Draglaini téovarustus (joon. 9) koosneb: kopast I, poomist 2,
juhtseadisest 3, tombetrossist 4, tostetrossist 5, poomi riputus-polis-
pastist 6, riputusplokist 7 ja kopa loogale kinnitatud kallutustros-
sist 8. Kopp on iithendatud toste- ja tombetrossidega kallutusploki
ja kallutustrossi abil. Toste- ja tombetrossid ithendatakse kopaga

Joon. 10. Draglaini kopp:

ey kopa kere; 2 — kopa pohi iihes peitlitega; 3 — look; 4 — aasad tombeketi kinnita-
miseks; 5 — korvad tdsteketi kinnitamiseks; 6 — kopa riputusplokk; 7 — kallutustross.

mitte otse, vaid kettide kaudu, mis on hoorumisel vastu pinnast
tootamise ajal kulumisele vastupidavamad. Vaatleme ldhemalt,
kuidas toimub té6tamine draglainiga.

Enne kopa tditmise algust on tombetrossi trumli pidur lahti ja
kopp ripub tostetrossi otsas, nagu see on ndidatud asendis /. Et
kopa riputuspunkt tostetrossi otsas asub tiihja kopa raskuspunkiist
korgemal, siis ripub kopp peitlitega allapoole. Sellest asendist las-
takse kopp kiiresti alla ja ta tungib peitlitega pinnasesse, p6or-
dudes samaaegselt ja laskudes pohjaga vasiu pinnast (asend I7).
Tombetrumli sisseliilitamisel tditub kopp, lohistudes modda pinnast
ekskavaatori poole. Seejuures on tombetross pingul, kuna- toste-
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ja kallutustross ripuvad lodvalt, nagu on nédha kopa asendist //1.
Kopa tostmisel-tuleb teda hoida ligikaudu horisontaalses asendis,
eesservaga veidi iilespoole, et viltida mulla enneaegset varisemist
kopast. Tdidetud koppa {ostmisel kujutab asend V.

Tostetrumli sisseliilitamisel pidurdatakse védhehaaval tombe-
trumlit, mille tagajdrjel kallutustross tombub pinguli ja annab
kopale noutava tosteasendi.

Joon. 11. Draglaini tombetrossi juhtseadis:

1 — kronstein juhtseadise kinnitamiseks; 2 — kaldplokid; 3 — vertikaalplokid; 4 — p&dra-
tava plokirakise telg; 5 — péoratav plokirakis; 6 — sidetapidi~ £ of.ef

Kopa tiihjendamine toimub tdmbetrumli piduri vabastamisega,
mille tagajitjet—tédvenevad tombe- ja kallutustrossid, kusjuures
kopp- kaldudes tiihjeneb ja jddb rippuma tostetrossi otsas peitlitega
allapoole, nagu see on niidatud asendis V.

Tuleb maérkida, et draglaini tegevusraadius ei piirdu iiksi poomi
viljaulatusega. Tegevusraadiuse suurendamiseks kasutatakse «kopa
heitmist» asendisse /7 voi //a. Kopa heitmine toimub tema edasi-
liikkumise totti inertsi mojul. Selleks tombab juht koppa esialgu
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juhtseadise 3 juurde ja vabastab seejdrel tombetrossi, liilitades
iiheaegselt lithikeseks ajaks (2—3 sekundiks) sisse tostetrumli.
Seejuures lendab kopp ettepoole ja iiletab inertsi tottu masti vilja-
ulatuse. Nurka vertikaaljoone ja tGstetrossi vahel kopa heite-
momendil nimetatakse kopa heitenurgaks (joon. 9). Heitenurga
suurus voib olla 20—30°, millele poomi 15 m pikkuse puhul vastab
kopa tegevusraadiuse suurenemine 3—4 m vorra.

Et draglain korralikult to6taks, peab kopa riputus olema tapselt
reguleeritud. Kopa pinnasesse tungimise siigavust reguleeritakse
tombetrossi keti kinnituspunkti 9 asukohaga kopal. Selleks otstar-
beks omab kopp mitut aasa keti Kinnitamiseks.  Mida madalamale
on kinnitatud kett, seda vdhem tungib kopp pinnasesse. Kopa
horisontaalasend tostmisel kindlustatakse kallutustrossi ning kopa
toste- ja tombekettide pikkuste reguleerimisega. Draglaini kopp
on kujutatud joonisel 10. Kopp omab eesosas looka 3, mis iihen-
dab kopa kiilgi. Kopa pohja loikeserv on varustatud peitlitega, et
holbustada kopa tungimist pinnasesse. Kiilgseinte eesservadel
asuvad tombeketi kinnitamiseks aasad 4. Tagant on kiilgseinad
varustatud korvadega 5 tostekettide kinnitamiseks.

Trossi juhtseadis (joon. 11) on ette nédhtud selleks, et tombe-
tross keriks end korralikult trumlile ning ei hoorduks vastu eks-
kavaatori raami ja kabiini. Trossi juhtseadis omab {iht paari kaldu
asetatud plokke 2 ja teist paari plokke 3 vertikaaltasapinnas. Juht-
seadis voib poorduda teljel, millele on antud viike kalle ettepoole,
et voimaldada juhtseadisel poorduda tombetrossi suunas. Seega
paindub tross ainult plokkidel, mis tagab trossi mnormaalse
tootamise.

5. Hoovelkopp

Hoovelkopa-toovarustusega ekskavaatorit (joon. 12) kasula-
takse peamiselt planeerimistoodeks ehitusplatsidel ja teedeehitusel.
Tootamisel hoovelkopaga tavaliselt tiihjendatakse kopp transpordi-
vahendeisse, mahahooveldatud pinnase draveoks.

Hoovelkopa téovarustus koosneb: kopast 1, rippvankrist 2, poo-
mist 3 {lihes juhtleega, tombelrossist 4 ja poomi tostetrossist &
ithes plokkidega. Kaevamise eel lastakse kopp mooda poomi téie-
likult alla ja poomile antakse horisontaalasend. Kaevamine algab
tombetrossi trumli sisseliilitamisega. Tombetrossi trumlile keri-
misel liigub kopp poomi juhiteed modda ettepoole. Kui kopp on
taitunud, tostetakse poom koos kopaga iiles ja pooratakse tiihjen-
duskohale. Tiihjendamine toimub kopa podhja avamisega, mille
jarel vabastatakse tombetrumli pidur ja tithi kopp laskub oma
raskuse mojul masti juhtteed mooda alla, poom langetatakse hori-
sontaalasendini, ekskavaatori platvorm pdooratakse tagasi, ja t66-
tsitkkel kordub. Kopa pohja avamine toimub eritrumli sisseliilita-
misega ekskavaatorijuhi poolt, kusjuures kopa pohja avamise tross
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Joon. 12. Hoovelkopa toovarustus:

| — kopp; 2 — rippvanker; & — poom iihes juhtteega; 4 — tombetross, 5 — poomi ({3stetross.



kerib end sellele trumlile. Kopa pohi sulgub kaevamise algul
automaatselt kopa peitlitele mojuva jou toimel.

Héovelkopa toovarustuse eeliseks on tema abil teostatavate pla-
neerimistéode korge kvaliteet. Hoovelkopaga voib planeerida nii
horisontaalseid kui ka vidikese kallakuga maapindu.

Hoovelkopa toovarustuse puudusena tuleb mainida tema vaikest
tegevusraadiust, mis enamail juhtudel nouab mahahooveldatud
pinnase dravedu transpordivahenditega. Tuleb samuti markida, et
viimastel aastatel on hakatud hoovli asemel ikka rohkem ja roh-
kem kasutama buldooserit. Buldooserid on marksa odavamad, oma-
vad suuremat to0joudlust ja voistlevad edukalt hoovelkoppadega
juhtudel, kui to6tingimused ei noua pinnase dravedu transpordi-
vahenditega.

6. Kraana

Kraana to6varustus (joon. 13) koosneb: tosteplokist I konksuga,
poomist 2, tostetrossist 3 ja poomi tGstepolispastist 4. Tavaliselt
sobib kraanale sama poom mis draglainilegi. Poomid valmista-
takse sorestik-konstruktsioonis ja koosnevad iiksikutest sektsiooni-
dest. Suuremate raskuste tostmiseks kasutatakse lithemaid poome
ja viiksemate raskuste puhul — pikendatud poome, mis voimalda-
vad tosta vidiksemaid raskusi korgemale, kusjuures ka poomi
tegevusraadius on suurem.

Lubatav tostevoime. poomi mitmesugustel vidljaulatustel maara-
takse ekskavaatori stabiilsusega. Mida suurem on see véljaulatus
ekskavaatori poordeteljest arvates, seda viiksemat raskust luba-
takse tosta. Onnetusjuhtude véiltimiseks peab teenindav personal
hoolikalt jélgima, et poomi antud véljaulatusel tostetavad rasku-
sed kaalult ei iiletaks lubatud piiri. Poomi véljaulatus loetakse
erinditajalt. Selle néitaja skaalal tavaliselt méargitakse poomi iga
viljaulatuse kohta kraana lubatav tostejoud.

Tosteploki ehitus on nédidatud joonistel 14 ja 15. Plokirakis
koosneb kahest posest I, mis on omavahel iithendatud teljega 2,
millel poorleb raskuse tosteplokk 3. Rakise all-osas asub. poskede
vahel {raverss 4, mis kannab konksu 5. Konks toetub traversile
tugi-kuullaagri 6 abil, mis voimaldab kergelt podrata konksule ripu-
tatud raskust. Tavaliselt ripub kraana-konks tostetrossi kahel
harul. Sel juhul ldheb tostetross, mille iiks ots on kinnitatud poo-
mile, iile konksu tosteploki ja sealt iile poomi {ilemise otsa ploki
tostetrumli juurde, kuhu kinnitatakse trossi teine ots. Sageli kasu-
tatakse ka kolmel ja neljal harul trossiriputust. Kolmel harul
riputuse puhul kinnitatakse trossi iiks ots konksu tosteploki rakise
kiilge, kuna nelja haru puhul varustatakse konksu tésteploki rakis
kahe plokiga.

Kraana-toovarustusega ekskavaatorid on laialdaselt levinud.
Neid kasutatakse ladudes, {imberlaadimistoodel raudtee- ja auto-
transpordil, kuid kdige sagedamini — ehitustoodel, kus neid kasu-
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tatakse ehitusmaterjalide tostmiseks vahelagedele, talade ja katuse
turvikute kohaleasetamiseks ja kokkupandavate osade tostmiseks
plokkehituste puhul. Ehituskoha teenindamise holbustamiseks
varustatakse kraana poomid nokaga. Sddrane kraana elamuw ehi-

Joon. 14. Tosteplokk iihes konksuga. Joon. 15. Tosteploki
poikloige:
1 — plokirakise posed;

2 — ploki telg; 8 —
plokk; 4 — traverss; § —
konks; 6 — konksu laager.

tamisel on kujutatud joonisel 13. Nagu joonisest ndha, voimaldab
nokaga poom materjalide etteandmist ehitatavale hoonele vilis-
seinast kaugemale kui nokata poom.

7. Haardkopaline kraana

Haardkopalise kraana toovarustus on kujutatud joonisel 16.
See koosneb: haardkopast 7, poomist 2, sulgemistrossist 3, toste-
trossist 4 ja poomi tostepolispastist 5. ;
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Joonisel 17 on kujutatud haardkopp. Kopal on kaks louga 1,
mis on omavahel ithendatud alumise Sarniiriga 2. Peale selle on
1ouad varraste abil iihendatud tilemise $arniiriga 3. Haardkopp
ripub iilemise Sarniiri kiilge kinnitatud tostetrossi 4 otsas. Ulemise

ENNEEEANRC SRR NG B

Joon. 16. Haardkopa-toovarustusega ekskavaator:

I — haardkopp; 2 — poom; 3 — sulgemistross; 4 — tostetross; 5§ — poomi
tostepolispast.

ja alumise Sarniiri telgedele on asetatud plokid, millede {imber on
juhitud sulgemislross 5. Sulgemistrossi pingutamisel ldhenevad
tilemine ja alumine Sarniir teineteisele, mille tagajérjel 1ouad sul-

guvad.

Joon. 17. Haardkopp:

1 — 16uad; 2 — alumine Sarniir; 3 —
tilemine Sarniir; 4 — tostetross; § — sul-
gemistross; 6 — sulgemispolispast!
plokid.
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Haardkopa té6tamise skeem on
toodud joonisel 18. Kaevamise
algul lamab kopp lahtiste louga-
dega pinnasel voi teisaldataval
ainel (asend /). Pinnase haarami-
seks liilitatakse sisse tombetrum-
mel, millele kerib end sulgemis-
tross 1 ja tombab kopa louad koo-
male. Kui kopp on tditunud ja
tema 16uad sulgunud, tostetakse ta
tombe- ja tostetrumli samaaegse
sisseliilitamisega (asend /7). Pa-
rast ekskavaatori pooramist maha-
laadimiskohale tiihjendatakse kopp.
Tiihjendamiseks pidurdatakse  tos-
tetrummel, kuna — tombetrimimel
vabastatakse. Seejuures jdab kopp
rippuma tostetrossil 2, mis on kin-



nitatud kopa iilemise Sarniiri kiilge, kuna alumine Sarniir laskub
allapoole, ja kopa louad avanevad (asend //]). !
Haardkopa-t66varustusega ekskavaatoreid kasutatakse somerate
ainete teisaldamiseks ladudes ja ehitustéddel, {imberlaadimistéodel
transpordi alal, samuti ka mullatéédel I ja II kategooria pinnaste
kaevandamisel. Iseloomustavaks nditeks haardkopa kasutamise
kohta mullatéodel on veealune kraavide puhastamine, samuti ka

Joon. 18. Haardkopa tootamise skeem:

{ — kaevamise algus; I/ — kaevamise 10pp ja haardkopa tdstmine; /I — 1du-
gade avamine ja kopa tiihjendamine; I — sulgemistross; 2 — tostetross.

timberpaigutustood. Viimased {ihendatakse monikord ka teist liiki
toovarustustega (otsekopaga, poordkopaga jne.) teostatavate t66-
dega. Haardkopa-t6ovarustuse eeliseks on tema vordlemisi
suur tegevusraadius ja kaevamissiigavus. Kuid seda liiki t66-
varustuse kasutamine mullatéodel on siiski piiratud, sest, mida
tihedam on pinnas, seda suurem peab olema kopa kaal selle kae-
vandamiseks. III ja korgema kategooria pinnaste kaevandamisel
ei ole haardkopa kasutamine enam otstarbekohane.

8. Ramm

Joonisel 19 on kujutatud rammiga varustatud ekskavaator.
Rammi-t66varustus koosneb: ramminuiast 1, vertikaalsest juht-
teest 2, seatavast vahetoest 3, poomist 4, ramminuia t6stetrossist 9,
plokist iihes konksuga 6, konksu tostetrossist 7 ja poomi tostetros-
sist 8. Ramm on ette ndhtud vaiade rammimiseks ja teda kasu-
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tatakse laialdaselt ehitustel. Vaiade rammimine toimub sel teel, et
ramminui tostetakse tostetrossi abil iiles ja lastakse seejédrel vabalt
langeda rammitava vaia otsale. Konksu kasutatakse seejuures
vaiade tostmiseks ja paigaldamiseks. ¢

Joon. 19. Rammiga varustatud ekskavaator:

! — ramminui; 2 — vertikaalne juhttee; 8 — seatav vahetugi; 4 — poom;
5 — ramminuia t6stetross; 6 — plokk {ihes konksuga; 7 — konksu
tostetross; 8 — poomi téstepolispast.

Tootamisel rammiga ei muutu ekskavaatori poomi kaldenurk.
Tootamise algul seatakse vahetugi vertikaalselt allarippuva juht-
tee jdrgi ja kinnitatakse sellele vastavas asendis. Kui tekib vaja-
dus masti kallakust muuta, siis tuleb vastavalt sellele seada ka
vahetoe pikkus.

9. Mitmesuguste vahetalavate toovarustuste irosside seadistus

Vaadeldes tootamist mitut eri liiki to6varustustega selgub,
et ekskavaatori todorganid rakendatakse tegevusse polispastide
abil, millede trossid keritakse vintside trumlitele. To6tamisel otse-
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kopaga tuleb tagada'kopa tostmine; kopavarre ettepoole liikkamine:
tihes surumisega ja poomi kallakuse muutmine. Viimane kuulub
;g_d_gap.evratsmomde hulka (poom seatakse iiles soovitava kalde-
urga all). Nende operatsioonide teostamiseks vajatakse kaht
toovintsi ja iiht seadevintsi.

Tootamisel poordkopaga ldheb samuti tarvis kaks toovintsi —
iiks tombe- ja ks fosgevmts — ning iiks seadevints esitoe iiles-
seadmiseks soovitava kaldenurga all.

Tootamisel draglainiga, rammiga ja muude vahetatavate t66-
varustustega piisab samuti kahest toGvintsist ja iihest seade-
vintsist. pory 2
~Vaatleme, kuidas seadistatakse trossid ja milliste vintside trum-
litele nad keritakse mitmesuguste vahetatavate téovarustuste puhul.

Joonisel 20 on nididatud otsekopa-téovarustuse trosside seadis-
tus. Poomi tostetross (joon. 20, a) seadistatakse kopa koikide
tiiipide survemehhanismide juures {ihtviisi. Tross 4, mille {iks
ots 3 on kinnitatud harktoele, kulgeb iile poomiplokkide / ja hark-
toe plokkide 2 ning keritakse poomi tostevintsi trumlile 5. Kopa
toste- ja survetrossi seadistus on soituv survemehhanismi pohi-
mottelisest skeemist. Kopa soltumatu survemehhanism ja trosside
seadistus on kirjeldatud allpool TIT peatiikis p. 21 all.

Joonisel 20, b on toodud trosside seadistusskeem kopa soltuva
surve puhul. Kopa tostetross 8, mis iihe otsaga on kinnitatud pea
vintsi tombetrumlile 9, kulgeb file poomi otsa vasakpoolse ploki 7,

- sealt iile kopaploki 7 ja iile poomi otsa parempoolse ploki / ning

kinnitatakse teise otsaga survetrumlile /7. Peavintsi trummel 10
on trossi /2 abil iithendatud survetrumliga 71. Kopa tostmisel keri-
takse tross & trumlile 9. See tross, tombudes pingule; paneb sama-

. aegselt poorlema survetrumli 7/, kerides end temalt maha. Surve-
“trumli 77 vollile on kinnitatud hammasratas, mis hambub kopa-
/ varrele kinnitatud hammaslatiga ja liikkkab poorlemisel kopavart

koos kopaga ettepoole, teostades survet kopale kaevamisel. Kopa-
_~varre—tagasitombamiseks—ifilitatakse sisse peavintsi trummel 10.
Seejuures kerib end tross 72 trumlilt // trumlile 10, pannes
rumli 7/ pooérlema vastassuunas.

Joonisel 20, ¢ on ndidatud kopa tostetrossi 8 seadistus, soltu-
mata hammaslatisurve puhul. Tross 8, mille iiks ots 6 on kinni-
tatud poomile, kulgeb iile poomi otsa vasakpoolse ploki I, sealt
iile kopaploki 7 ja iile poomi ofsa parempoolse ploki / ning keri-
takse peavintsi trumlile 9. Teist peavintsi trumlit kasutatakse

_ seejuures kopavarre hammaslatiga hambuva hammasratta kiita-

miseks kettiilekandega. Kopa soltumatu surve puhul peab pea-
vintsi teine trummel voimaldama ka vastassuunalist poorlemist.
Joonisel 20, d on kUJutatud kopa pohja avamismehhanismi
trossi /4 seadistus.
Et holbustada sur\emehhamsmlta unifitseeritud téovarustuse
puhul otsekopa-té6varustuse iimberseadistamist tootamiseks poord-
kopaga, sageli ei voeta tootamisel otsekopaga esituge maha. Sel
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juhul keritakse kopa {dstetross &8 tombetrumlile 9 (joon 20, c),
kuna poomi tostetFoss ja esitoe hoidetross keritakse vastavalt kopa
tostetrumlile ja poomi tostetrumlile analoogiliselt poordkopa tros-

side seadistusele (joon. 21, a ja b).

13

Joon. 20. Trosside seadistuse skeem

otsekopa-toovarustuse puhul:
1 — poomiplokid; 2 — harktoe plokid; 3 — kou¥
harktoel; 4 — poomi tostetross; 5 — poomi
tostetrummel; 6 — kou$ poomil; 7 -— kopa-
plokk; 8 — {tdstetross; 9 ja 10 — peavintsi
trumlid; 7/ — kopa survetrummel; 72 — Kkopa
survemehhanismi tross; 13 — kopapdhja ava-
‘mise muhv; /4 — Kkopapdhja avamise tross; 15 —

juhtplokk; 76 — kopapdhja riiv.

Joonisel 21 on kujutatud
poordkopa-toovarustuse tros-
side seadistus. Kopa plokilt
10 kulgev tombetross 13 keri-
takse tombetrumlile 74; kopa-
varre iilemise otsa plokkidelt
7 kulgev tostetross 8 keritak-
se tostetrumlile 9. Esitoe hoi-
detross 4 keritakse poomi
tostetrumlile 5.

Draglaini-todvarustuse
trosside seadistuse skeem on
toodud joonisel 22. Kopp on
riputatud tombe- ja toste-
trossidele. Tombetross, 1abi-
nud juhtseadise 4, keritakse
tombetrumlile &; tostetross
aga kulgeb iile poomi iile-
mise otsa ploki 2 ja keritakse
tostetrumlile /. Poom on ri-
putatud polispasti abil, mille
tross 8 kulgeb iile poomi
riputi plokkide 6 ja harktoe
plokkide 7 ning keritakse
poomi tostetrumlile 9.

Joonisel 23 on néidatud
trosside seadistus kraana-
toovarustuse puhul. Konksu
tosteploki  tross  keritakse
tostetrumlile 4. Poom on ripu-
tatud trossile, mis .keritakse
poomi tostetrumlile 8.

Haardkopa-téovarustuse
puhul (joon. 24) kulgevad sul-
gemistross &8 ja hoidetross 4
iile poomi otsa plokkide 2 ja
6 ning keritakse wvastavalt
tombetrumlile 5 ja tostetrum-
lile 7. Poomi hoiab seejuures,

nagu kraana-toovarustuse puhulgi, tross, mis keritakse poomi

tostetrumlile 9.

Vaatleme unifitseeritud té6varustuste {imberseadistamise jarjes-
tust tootamiseks otsekopaga, poordkopaga ja kraanaga.
Joonisel 25 on toodud ekskavaatori 2-257 unifitseeritud t66-
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varustuse montaazi skeem. Toovarustuse hulka kuuluvad: poom 1,
kopavars 2, esitugi 3 koos plokkidega, kopp 4, toste- ja tombe-
irosside plokid 5 ja 6, toste- ja tombetrossi plokkide teljed 7 ja 8,
tostetrossi kaitse 9, poomi kronstein 10, kopavarre telg 1/, suur
tugi-amortisaator 12, vidike tugi-amortisaator 13, tombe- ja toste-

Joon. 21. Trosside seadistuse skeem poordkopa-toovarustuse puhul:
! — plokid esitoel; 2 — plokid harktoel; 3 — kou¥ harktoel; 4 — esitoe hoidetross;

5 — poomi tostetrummel; 6 — plokid esitoel; 7 — kopavarre plokid; 8 — tostetross;
9 — tostetrummel; 10 — kopa plokk; 7/ — poomi plokid; 72 — kou$ poomil;
13 — tombetross; 14 — tombetrummel.

trossid 14 ja 15, esitoe hoidetross 16. Otsekopa {imberseadistamist
poordkopaks tuleb teostada jargmises jarjekorras:

1) poom lasta alla alusele, nagu néidatud joonisel 25, a;

2) lodvendada ja voita maha trossid 14 ja 15;

3) votta vilja telg 11, mis ithendab kopavart poomiga;

4) votta maha poomi iilemise otsa plokid 5 ja votta vilja
telg 7;

5) votta maha trossi-kaitsed 9, votta vilja telg 8 ja votta maha
plokid 6;

6) votta maha poomilt tugi-amortisaatorid 72 ja 13;

27



7) kinnitada kopavars 2 keskmise Sarniiriga poomi otsa telje 77
abil, nagu néidatud joonisel 25, b;
8) paigaldada tostetrossi plokid 6 kopavarre otsa telje & abil:

Joon. 22, Trosside seadistuse skeem draglaini-toovarustuse puhul:

1 — tostetrummel; 2 — poomi iilemise otsa plokk; 3 — kopa riputus; 4 — trossi juhi-
seadise plokid; 5 — tombetrummel; 6 — poomi riputi plokid; 7 — plokid ja kou3 hark-
toel; 8 — poomi tGstetross; 9 — poomi {Gstetrummel.

9) paigaldada trossi-kaitsed 9 kopavarre otsa, et dra hoida
trosside mahalibisemist plokkidelt téotamisel;
10) . paigaldada tombetrossi plokid 5 poomi keskosasse telje 7
abil,;

Raskuse tostmine tistetrossi  Raskuse tostmine fostetross/
kolmel harv/ kahel harul 7 7

Joon. 23. Trosside seadistuse skeem kraana-toovarusiuse puhul:

! — t(')_stetrossi plokid poomi {ilemisel otsal; 2 — konksu riputusplokk; 3 — kou¥ poomil;
4 — ftostetrummel; 5 — plokid harkltoel; 6 — koud harkioel; 7 — poomti riputi plokid;
8 — poomi tostetrummel.

11) asetada kohale tugi-amortisaatorid 12 ja 13;
12) asetada kohale tostetross /5 ja tombetross 74 vastavalt
iilaltoodud skeemidele.
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Péordkopa limberseadistamine otsekopaks toimub samas jarje-
korras, kusjuures teljed ja toed asetatakse vastavalt joonisel 25, a
toodud skeemile.

Joon. 24. Trosside seadistuse skeem haardkopa-t66varustuse puhul:

I — tostetrummel; 2 — poomi iilemise otsa plokid; 3 — kopa kou¥; 4 — tostetross; 5 —

ombetrummel; 6 — poomi {ilemise otsa plokid; 7 — kopa plokid ja kou¥; 8 — sulgemis-

fross: 9 — poomi tostetrummel; 70 — plokid harktoel; 7/ — kou$ harktoel; 12 — poomi
riputi plokid; 13 — poomi tGstetross.

Tootamisel unifitseeritud kraana-t6ovarustusega tuleb t66-
varusiuse iiksikosad monteerida nii, nagu naidatud joonisel 25, c.
Esituge seejuures ei kasutata, ja see tuleb votta maha, vottes xalja
teljed, milledega tugi on kinnitatud platvormile. Kopavars ithen-
datakse poomiga telje 7/ ja sGrme 17 abil, mis asetatakse vasta-
vatesse poomi aukudesse.
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Joon. 25. Unifitseeritud to6varustuse iimberseadistuse skeem:

a — otsekopa-166varustuse montaaz; b — pooérdkopa-téévarustuse montaaz;
¢ — kraana-toévarustuse montaaZ; I — poom; 2 — Kopavars; 3 — esitugi;
4 — kopp; 5 ja 6 — plokid; 7 ja 8 — plokkide teljed; 9 — tostetrossi kaitsed;
10 — kronstein; 11 — kopavarre telg; 12 — suur tugi-amortisaator; 13 — viike
tugi-amortisaator; 14 — {Ombetross; 15 — tostetross; 16 — esitoe vdi poomi
tostetross (kraana-tdovarustuse puhul); 17 — kopavarre kinnitussérm; 18 —

tosteplokk iities konksuga.
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MEHHANISMIDE EHITUS JA REGULEERIMINE

Nagu ekskavaatori iildehitusest (joon. 1 ja 2) ndhtub, kantakse
mootori voimsus esimese {ilekande kaudu edasi peaiilekande-
vollile. Peaiilekandevollil asuvad reversiseadis, samuti ka ham-
masratas, mis annab poorlemise edasi t6ovintsidele. Tavaliselt
koosneb reversiseadis kolmest koonus-hammasrattast ja kahest
hoordsidurist. Reversiseadise abil kantakse poorlemine edasi verti-
kaalsele reversivollile, mis hakkab poérlema kas kellaosuti liiku-
mise suunas voi sellele liikumisele vastassuunas, andes poorlemise
edasi poorde- ja kidigumehhanismidele. Olenevalt vertikaalse
reversivolli poorlemise suunast toimub ekskavaatori kaik edasi voi
tagasi, samuti ka iilemise platvormi pd6rdumine paremale voi
vasakule. Poéordeplatvormil asuvalt {ilemiselt kdigumehhanismilt
kantakse poorlemine poordeplatvormi kesktappi ldbiva vertikaal-
volli kaudu edasi alumisele kdigumehhanismile.

Vaatleme kodumaiste {ihekopaliste universaal-ekskavaatorite
mehhanismide ehitust ldhemalt.

10. Mootori esimene jouiilekanne

Mootori esimene jouiilekanne on ette ndhtud péorlemise edasi-
andmiseks mootori vollilt peatilekandevollile poorete arvu alanda-
misega. Tarvitusel on kaht {iiiipi {ilekandeid: kettiilekanne ja
hammasratas-iilekanne. Kettiilekanne on kujutatud joonisel 26.
Viiksem ketiratas asub vahetult mootori vollil, kuna suurem keti-
ratas on kinnitatud peaiilekandevolli otsale. Po6orlemise iilekand-
mine toimub mitmerealise rullpuksketiga. Ekskavaatoritel, kopa-
mahuga 0,25 m3 (3-255, 9-257, 3-258 jt.), kasutatakse kaherealist
ketti, sammuga 19,05 mm. Ekskavaatoritel, kopamahuga 0,5 m3
(2-505), on tarvitusel sama sammuga neljarealine kett. Mootori
esimese jouiilekande rullpuksketil on suur likumiskiirus. Kulu-
mise vihendamiseks on {ilekanne kaitstud kaitsekarbiga ja ette
ndhtud méaérimine.

Méirdeoli juurdetoomine toimub kas pumba abil tsentraliseeri-
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tud olitussiisteemist voi valalakse médardedli vahetult esimese jou-
iilekande kaitsekarpi.

Tootamisel venib kett vélja. Et tagada ketile normaalset ham-

bumist ketiratastega ja dra hoida keti viskumist, tuleb teda aeg-
ajalt pingutada. Kodumaiste ekskavaatorite juures teostatakse
keti pingutamist mootori edasinihutamisega juhtalustel, mis on
jdigalt kinnitatud poordeplatvormi raamile. Keti pingutamisel tuleb
jalgida, et viike ketiratas ei asetuks suure ketiratta suhtes viltu,
kuna sel juhul hakkaksid ketiharud t66tama ebaiihtlaselt ja kett
muutuks kiiresti kasutamiskolbmatuks.

Ketti ei voi ka liialt pingutada, sest see looks lisatakistuse

vollide poorlemisele, mis voib esile kutsuda laagrite kuumenemise
ja keti kiire kulumise. Normaalselt pingutatud kett, sammuga
19,05, peab omama lébiripet 15—20 mm.

Keti ldbiripet voib kontrollida joonisel 26 ndidatud viisil. Joon-
laud asetatakse ketiratastele ja moodetakse keti lédbiripet rataste
vahe keskkohas. Libiripe ei tohi {iletada lubatud piire.

Joon. 26. Esimene kettiilekanne mootorilt.

I — mootorivolli ketiratas; 2 — peaiilekandevolli ketiratas; 8 — rull-
pukskett; 4 — joonlaua asetus keti pinguse mairamiseks.

Jouiilekandeketi kaitsekarp on {ihendatud mootori kerega lehe

abil. See leht on kinnitatud mootori kere kiilge ja omab Iohesid

kaitsekarbi kinnituspoltide jaoks. Keti pingutamisel mootori
edasinthutamiseks tuleb need kinnituspoldid lodvendada, et nad
saaksid 16hedes libiseda. Pirast keti pingutamist tuleb need pol-
did uuesti kinni keerata.

Jouiilekanne mootorilt hammasrataste abil voib toimuda mitmel
viisil. Sageli kantakse p&orlemine mootori vollil asuvalt vedavalt
hammasrattalt vahehammasratta kaudu edasi peaiilekandevolli
otsas asuvale veetavale hammasrattale (ekskavaator JIA-0,25).
Mbonede teiste ekskavaatorite juures toimub mootorilt jou iilekand-
mine reduktori abil, nagu see on ndidatud joonisel 27 (ekskavaa-
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tor 3-1003). Tavaliselt on mootori jouiilekande-hammasratastel
kaldhambad, mist6ttu hambumine on sujuvam, miira t66tamisel
védiksem ja hammaste kulumine vdhem kui tavalistel otsehammas-
tega hammasratastel. Oigesti valmistatud ja kohale asetatud ham-
masrattad ei vaja tootamisel reguleerimist. Kui jouiilekandekarbis
tekib ebanormaalne miira v6i laagrid kuumenevad, tuleb karbi kaas
votta maha ja kontrollida olitust ja rataste hambumise seisu-
korda. Seejuures tuleb ka vaadata, kas hambad ei ole liialt
kulunud.
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Joon. 27. Mootori jouiilekande hammasreduktor (ekskavaator 3-1003):

1 — mootori volli sidur; 2 — hammasratas; 3 — vahehammasratas; 4 — hammasratas pea-
iilekandevalli kditamiseks; 5 — vintside ajami hammas‘ratas

Hammaste liigne kulumine voib tekkida halvast olitusest, volli
laagrite ebadigest asetusest voi vollide viltuasendist teineteise suh-
tes. Vollide viltuasend on tosisem viga, kuna selle puuduse kor-
valdamine on seotud pohjaliku remondiga.

Sagedamini on aga hammasrataste kulumise pohjuseks puudu-
lik olitus, mis taielikult oleneb ekskavaatorijuhi tdhelepane-
likkusest.

Joonisel 27 kujutatud hammasratas-iilekande konstruktsioon
ei nde ette kiiruste vahetust. Vahehammasratas on siinjuures ainult
selleks, et suurendada telgedevahelist kaugust mootori volli ja pea-
iilekandevolli vahel. Moningate ekskavaatorite (nditeks OM-201)
juures kasutatakse ka hammasratas-iilekannet kahesuguse poorle-
miskiiruse andmiseks peaiilekandevollile.

11. Reversiseadis «

Reversiseadist kasutatakse ekskavaatoritel poordeplatvormi poo-
ramise suuna voi ekskavaatori liikumise suuna muutmiseks (edasi-
voi tagasikdigu andmiseks). Kasutatakse kolme tiiiipi reversiseadi-
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seid: valislint-hoordsiduritega, siselint-hoordsiduritega ja koonus-
hoordsiduritega reversiseadiseid. :

Joonisel 28 on kujutatud ekskavaatori 3-502 (JIK-0,5-A) vilis-
lint-hoordsiduritega reversiseadis. Reversiseadis koosneb jirgmis-
test pohiosadest: horisontaalsest peaiilekandevallist, kahest siduri-
ratastega iihes tiikis valatud koonushammasrattast 2 ja 3, kahest
ristmikust koos liilitusseadistega 4 ja 5, hoordlintidest 6 ja 7, ver-
tikaalsest reversivollist 8 koos sellel asuva koonushammasrat-
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Joon. 28.  Vilislint-hdordsiduritega reversiseadis  (ekskavaator
. 3-502):
I — peaiilekandevoll; 2 ja 3 — koonushammasrattad koos siduriratastega;
4 ja 5 — ristmikud iihes liilitusseadistega; 5§ ja 7 — vilised sidurilindid;
8 — vertikaalne reversivéll; 9 — koonushammasratas; 10 — laager; 11 ja 12

— puksid; 18 — poldid; 74 — tugilaager; 15 — alumine kaas; 16 — poldid.

taga 9. Puksidega koonushammasrattad 2 ja 3 voivad peaiile-
kandevollil vabalt poorelda. Ristmikud 4 ja 5 on kiiludega iihen-
datud peaiilekandevolliga ja poorlevad temaga koos. Uhe voi teise
hoordlindi kinnitombamise! ithendub vasak- voi parempoolne rist-
mik koonushammasratastega ja paneb need poorlema. Olenevalt
sellest, millise koonushammasratta kaudu kandub poorlemine edasi
vertikaalsel reversivollil asuvale koonushammasrattale 9, hakkab
voll & poorlema iihes voi teises suunas. See selgub kujukalt joo-
nisel 29 toodud skeemist. Peaiilekandevoll poorleb kindlasuunali-
selt, mis on skeemil mérgitud noolega A. Kui selle volliga iihen-
datakse vasakpoolne koonushammasratas, nagu see on niidatud
skeemil a, siis hakkab vertikaalne reversivoll pédrlema kellaosuti
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liikumise suunas. Kui peaiilekandevolliga {ihendatakse parempoolne
koonushammasratas, nagu see on naidatud skeemil b, siis hakkab
vertikaalne reversivoll poorlema kellaosuti lijkumisele vastas-
suunas.

Vaatleme joonisel 28 kujutatud reversiseadise konstruktsiooni
ja reguleerimist ldhemalt. Peaiilekandevoll asub kahel laagril,
nendest asub iiks laager poordeplatvormi raami kiilgseinas, teine
laager 10 aga reversikarbi traver-
sil. Koonushammasrataste 2 ja 3 a
asend reguleeritakse telgsuunas

puksidega 1/ ja 12, mis kinnita- Px

takse poltidega 13 reversikarbi =
kiilge. Pukside darikute ja reversi- -

karbi vahele on asetatud vaheta- )&__)

tavad vahelehed. Sel viisil ham-

bumise reguleerimiseks voib kum- b

malegi koonushammasrattale anda g 1

vahelehtede arvu muutmisega telg- P

suunas noutava asendi. - = %
Vertikaalne reversivoll & toetub » &

telgsuunas tugilaagrile 74, mis J

asub - reversikarbi alumisel kaa-
nel 15. Kaas 15 kinnitatakse pol-  joon. 29. Reversiseadise tostamis-
tidega 16. Kaane diriku ja karbi skeem:

vahele on asetatud vahetatavad a — vasakpoolne koonus-hammasratas
reguleerimis]ehed, ml‘]ede abil V6ib on iithendatud volliga; b S parempoolne
mugta " yolli- asendit- vertikaalsuy- - "orwshammasraias on “dhendatud wol-
nas ja seega reguleerida koonus-

tilekande hambumist.

Joonisel 30 on ndidatud vélislindiga hoordsiduri konstruktsioon.
Hoordsiduri ratas 1 voib vabalt poorelda vollil 2. Ristmik 3 on
kiiluga 4 kinnitatud vollile. Ristmikul asuvad liilitushoobade tel-
jed 5, 6 ja 7. Sidurilint 8, mis {imbritseb siduriratast, on vedava
otsaga_ kinnitatud ristmiku sormele 9, kuna veetava otsaga —
nurkhoovale 70. Siduri sisseliilitamisel liikatakse juhtimishoobade
abil liilitusmuhv 71, mis vabalt istub kiilul 72, mééda volli 2 edasi,
mille tottu hoob /3 p66rdub ja tombab endaga kaasa rongasliili 14
ning podorab hoova 15 iihes vaheliiliga 716 selliselt, et nad satuvad
sirgjoon-asendisse. Seejuures pdordub nurkhoob 10 ja tombab
sidurilindi 8 tugevasti kinni.

Sidurit reguleeritakse reguleerimispoldiga 17 koos mutritega
ja vedruga. Selle jirele, kuidas kulub sidurilint, pingutatakse mut-
reid. Vedru on ette nahtud siduri sujuvaks sisseliilitamiseks. Et lint
~ei riivaks sidurit siis, kui see on vilja liilitatud, tuleb jdlgida, et
lint eemalduks iihtlaselt kogu ringil. Lindi iihtlast eemaldumist
reguleeritakse ristmikule kinnitatud poltidega 18, mis péorlevad
tootamisel koos ristmikuga ja sidurilindiga.

Nagu lintsiduri t66tamisviisist ndha, asetuvad hoovad sisseliili-
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tamisel sirgjoon-asendisse, kuna véljaliilitamisel asuvad nad {iks-
teise suhtes teatava nurga all. Hoobade sirgjoon-asendit kasuta-
takse laialdaselt ekskavaatorite juures pidurite ja sidurite sisse-
lillitamiseks. Sel momendil, kui hoovad ldhenevad sirgjoon-asen-
dile, vdheneb sisseliilitamiseks vajalik joud tunduvalt, kuna t66-
organile (kdesoleval juhul sidurilindile) iilekantav joud suureneb
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Joon. 30. Vilislindiga hoordsidur (3-502):

1 — siduriratas; 2 — peaiilekande-voll; 3 — ristmik; 4 — kiil; 5, 6 ja 7 — liilitusseadise

hoobade teljed; 8 — sidurilint; 9 — ristmiku sérm; 10 — nurkhoob; // — liilitusmuhv;

12 — kiil; 13 — nurkhoob; 14 — rongasliili; 15 — hoob; 16 — vaheliili; - 17 — reguleeri-
mispolt; 18 — lindi eemaldumise reguleerimispoldid.

viga tugevasti. Suurimat joudu lindi pingutamiseks vajatakse
viimasel hetkel, millal linti tuleb suruda tugevasti vastu siduri-
ratast. Just sel momendil satuvadki liilitushoovad sirgjoon-asen-
disse. Sel viisil kasutatakse piduri vdi siduri sisseliilitamiseks
vajalik 166 koige ratsionaalsemalt ja juhil ei tule selleks teha
suurt pingutust. S

Joonisel 31 on kujutatud ekskavaatorite 9-252 ja 2-351 sise-
lint-hoordsiduritega reversiseadis. Sama tiiiipi reversiseadist omab
ka ekskavaator T9-2.

Peaiilekandevoll pannakse poorlema mootorilt esimese kettiile-
kande ketirattaga I. Voll poorleb alaliselt, kui peasidur on sisse
liillitatud. Vintside hammasrattaid kiitav hammasratas 2 on kinni-
tatud vollile kiiluga ja poorleb samuti koos volliga. Reversisea-
dise koonushammasrattad 8 ja 4 asuvad vollil koonilistel rull-laag-
ritel ja on iithendatud siduriratastega 5 ja 6.

Vollile -on kiiluga kinnitatud hoordsidurite ristmikud 7 ja 8.
Ristmikkude rummudel liiguvad kiiludel lillituspuksid 9 ja 10, mis
on iihendatud juhtimishoobadega. Puksi 9 liikkamisel paremale
poole liilitub sisse vasakpoolne sidur, puksi /0 likkamisel vasa-
kule — parempoolne sidur. Vasak- voi parempoolse siduri sisse-
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lillitamisega voib koonushammasratta 3 voi 4 iihendada volliga,
mille tagajdrjel muutub koonushammasratta 7 ja vertikaalse
reversivolli 12 poérlemise suund.

Ulekandevoll asub laagritel 13 ja 14. Laager 13 on asetatud
poordeplatvormi raami kiilgseina, kuna laager 14 — reversikarbi
traversisse.

Koonushammasrataste paigaldamisel tuleb jilgida hammas-
rataste oOiget hambumist ja reguleerida koonusrull-laagrite 16tku.
Koonusrull-laagreid pingutatakse siduriratastel 5 ja 6 asuvate pol-
tidega 20. Ulekandevolli asendit vertikaalse reversivolli /2 suhtes
reguleeritakse kuullaagri /4 keermestatud kaantega 17 ja 18. Koo-
nushammasratta /1 asendit koos vertikaalse reversivolliga 12 regu-
leeritakse vahelehtedega, mis paigutatakse reversikarbi alumise
kaane /19 alla. Vertikaalse reversivolli koonusrull-laagrite 2/ ja 22
16tku reguleeritakse mutriga 23. Nende laagrite 16tku voib regu-
leerida alles siis, kui vGll on asetatud kaane 19 abil oigesse
asendisse.

Lotku reguleerimisel tuleb kinni pidada iildisest juhisest: kee-
rata mutrid tugevasti kinni .ja seejarel keerata poolringi tagasi.

Siselintidega hoordsidurite ehitus on néidatud joonisel 32.
Ristmiku / rummul asub liilitusmuhv, mis voib kiilul vabalt lii-
kuda. Liilitusmuhvil on kaks pesa, milledes asuvad sormede 4
liugurid 3. Sormed 4 iihendavad kaht poolrongast 5§ ja 6. Siduri
sisseliilitamisel asetuvad poolrongad iihele sirgjoonele, nagu see
on naidatud vasakul skeemil. Seejuures annavad poolrongad
vedru 7 surve edasi hoovale 8 ja suruvad siduri siselindi 9 laiali.
Vedru esialgset survet reguleeritakse mutriga 10. Kui ferodo-kate
on kulunud, reguleeritakse linti pingutiga 71, mis muudab liili 72
asendit hoova & suhtes.

Linti ‘reguleeritakse pinguti 77 mutritega siis, kui sidur on
sisse liilitatud. Seejuures keeratakse pinguti mutrit /3 seni, kuni
pilu vedru toe ja splinditud mutri 70 vahel on 2,5 mm. Seejérel
katkestatakse pingutamine ja keeratakse pinguti mutter /4 kinni.

Vastavalt ferodo-katte kulumisele vidheneb pilu vedru toe ja
mutri /0 vahel ning {ihes sellega ka pidurdussurve. Kulumine
kompenseeritakse sel juhul sidurilindi pingutamisega mutri 13 abil,
kuni taastub normaalne pilu 2,5 mm vedru toe ja mutri /0 vahel.

Siduri vaéljaliilitamisel peab lint eemalduma sidurirattast
1,5—2 mm vorra.

Joonisel 33 on ndidatud ekskavaatori 9-505 reversiseadis {tihes
koonus-hoordsiduritega ja hiidraulilise liilitamisseadisega. Peaiile-
kandevoll 1 poorleb laagritel 2 ja 3. Laager 2 asub pddrdeplat-
vormi kiilgseinas, kuna laager 3 — reversikarbi traversil. Pea-
iilekandevollil 7 asetsevad: mootori jouiilekande ketiratas 4, vint-
side ajami hammasratas 5, kaksikkoonuskettad 9 ja 10, koonus-
hammasrattad 6 ja 7; viimastele on kiilge keevitatud &ddrikud
siduri koonusklotside 8 kinnitamiseks. Koonushammasrattad 6 ja 7
asuvad vollil koonusrull-laagritel ja voivad temal vabalt poorelda.
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Joon. 32. Reversiseadise siselint-hoordsidur (3-252 ja 3-351):
a — liuguri asend, kui sidur on vilja lilitatud; & — liuguri asend siduri sisseliilitamise algul; ¢ — liuguri asend, kui sidur on tdie-
likult sisse lillitatud; d — liuguri trajekloor siduri sisseliilitamisel; f — reguleeritav pilu; e — kuulliigendi kidik. 7 — ristmik; 2 —
liilitusmuhv: 8 — lingur; 4 — sormed; 5 ja 6 — liilitusseadise poolrongad; 7 — vedru; 8 — hoob; 9 — sidurilint; 10 — mutter;

11 — pinguti; 12 — vaheliili; 13 ja 14 — reguleerimismutrid.




Kaksik-koonuskettad 9 ja 10 on ithendatud peaiilekandevélliga kii-

lude abil, milledel nad voivad' piki volli liikuda, ja pdorlevad ala-

liselt koos volliga. Peaiilekandevolli otstele ja~kinnitatud hiidrau-
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Joon. 33. Koonus-hoordsiduritega reversiseadis (ekskavaator 3-505):

1 — peaiilekandevoll; 2 ja 3 — peaiilekandevolli laagrid; 4 — mootori kettiilekande keti-
ratas; 5 — vintside ajami hammasratas; 6 ja 7 — aarikutega koonushammasrattad; 8 —
koonusklotsid; 9 ja 17 — kaksikkoonuskettad; 7/ — hiidraulilised silindrid; 12 — kolb;
13 — spindel; 14 — toukur; 15 ja 16 — vedrud; 17 — vertikaalne reversivéll; 18 — koo
nushammasratas; 19 — kaksik-hammasratas; 20 — {ilemine hammasratas; 2/ — alumine

hammasratas; 22 — vahevdll; 23 — alumise laagri kaas.

lilised silindrid 77, millede kolvid avaldavad edasiliikumisel survet
spindlitele /3. Spindel /3 on iihendatud peaiilekandevolli 16hest
vdlja ulatuva toukuriga /4. Vasak- voi parempoolse siduri sisse-
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lillitamisel juhitakse surve all olev oli torude kaudu vasak- voi
parempoolsesse silindrisse 7/, mille tottu vastav kolb 12 iihes
spindliga 13 ja toukuriga /4 paigutatakse edasi, seejuures toukur
surub kas kaksik-koonuskettale 9 voi /0 ja paneb koonusklotside
ja ketta vahel tekkiva hoordumise tottu peaiilekandevollil asuva
vasak- voi parempoolse koonushammasratta poorlema. Sidurite
véljaliilitamisel liikatakse kaksik-koonuskettad 9 ja 10 vedrude 15
ja 16 mojul tagasi neutraalsesse algasendisse.

Joonisel 33 on ndha ka vertikaalne reversivoll 17 ja sellel asuv
koonushammasratas /8. Samal vollil voib nuutidel liikuda kaksik-
hammasratas 79, mis voib hambuda vahevolli 22 hammasrattaga 20
voi 2/, andes poorlemise edasi kdigu- ja poodrdemehhanismidele.
Olenevalt sellest, millise hammasrattaga hambub kaksikhammas-
ratas 19, hakkab voll 22 poorlema kas suurema voi vdiksema poo-
rete arvuga. Sel viisil toimub kirjeldatud seadise abil platvormi
pooramise voi ekskavaatori liikumise kiiruste vahetus.

Peaiilekandevolli asendit reguleeritakse telgsuunas laagri 2
kere kaantega. Vertikaalse reversivolli asendit telgsuunas regu-
leeritakse laagri alumise kaane 23 alla paigutatavate vahelehte-
dega. Hoordketaste ja koonusklotside asend ei vaja tootamisel
reguleerimist.

12. Reversi hoordsidurite juhtimine

Kodumaistel ekskavaatoritel kasutatakse mehaanilist voi hiid-
raulilist juhtimist. Hiidraulilise juhtimise siisteemi késitleme all-
pool, peatiikis III. Mehaanilisel juhtimisel toimub mdlema reversi-
siduri sisse- ja valjaliilitamine iihe hoovaga, mis omab kolme asen-
dit: I — vasakpoolne sidur on sisse liilitatud ja parempoolne *sidur
vilja liilitatud; // — neutraalasend, kus molemad sidurid on vilja
lillitatud; 7/I — parempoolne sidur on sisse liilitatud ja vasak-
poolne sidur vilja liilitatud. Reversisidurid peavad olema tdpselt
reguleeritud, et ei esineks sidurite iiheaegset sisseliilitamist, mille
tagajédrjel reversi-koonushammasrattad hakkavad téotama teine-
teisele vastu, mootori voimsust kulutatakse iilearuste takistuste
liletamiseks ja mehhanismide iiksikosade iilekoormamiseks, mis vaib
pohjustada nende murdumist. Vaatleme reversi mehaanilise juh-
timise moningaid skeeme.

Ekskavaatorite 9-252 ja 3-351 reversi hoordsidurite juhtimist
on kujutatud joonisel 34. Liikumine ekskavaatori juhi kéisihoo-
valt 1 kantakse varda 2 ja kahedlgse hoova 3 kaudu iile poikvar-
dale 4, millega on {ihendatud vedrude 5 ja 6 abil reversi mehha-
nismi parem- ja vasakpoolse hoordsiduri liilitushoovad 7 ja 8.

Kui késihoob 7 on asendis /, on mdlemad hoordsidurid vilja
liilitatud ja pdikvarras asub neutraalasendis.
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Hoova asendisse /I liikkamisel liilitatakse sisse vasakpoolne
hoordsidur, millele jargneb kas platvormi péérdumine paremale voi
ekskavaatori edasiliikumine. :

Hoova asendisse /I] paigutamisel liilitatakse sisse parempoolne
hoordsidur, mille tagajérjel platvorm pooérdub vasakule voi ekska-
vaator hakkab liikuma tagasi.

Joorl. 34. Ekskavaatorite 3-252 ja 3-351 reversi hoordsidurite juhtimine:

1 — juhi kdsihoob; 2 — varras; 3 — kahedlgne hoob; 4 — podikvarras; 5 ja 6 — vilja-
lilitusvedrud; 7 ja 8 — reversi sidurite liilitushoovad; 9, 10, 11, 12 ja 13 — reguleerimis-
mutrid.

Juhtimisseadet reguleeritakse selliselt, et kui hoovad 7 ja 8 on
neutraalasendis /, peavad sidurite lilitusmuhvid asuma &darmistes
valjaliilitusasendites, mis saavutatakse reguleerimisega mutrite 9
ja 10 abil. Seejuures peavad olema vedrud 5 ja 6 mutritega 1/
ja 12 norgalt pingutatud. Mutrid /3 tuleb kinnitada selliselt, et
oleks voimalik hooba 3 suurema vabakdiguta vabalt poorata.

Késihoova asendisse // liikkamisel nihkub poikvarras vasakule
ja mutter 10, surudes hoovale 8, liilitab sisse reversi vasakpoolse
siduri. Samal ajal surutakse vedru & kokku, sest hoob 7 asub juba
aarmises asendis ja ei saa edasi nihkuda. -

Kasihoova asendisse [/I paigutamisel nihkub poikvarras pare-
male poole ja mutter 9, surudes hoovale 7, liilitab sisse reversi
parempoolse siduri. Samal ajal surutakse vedru 6 kokku.
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Kui mutrite asend vardal 4 ei ole tdpselt reguleeritud, voib
juhtuda, et teine sidur liilitatakse sisse enne, kui esimene on vilja
lilitunud. Selles olukorras tekib paratamatult sidurite libisemine
ja iilekuumenemine, mootor koormatakse iile ja sureb vilja. See-
tottu tuleb sidurite sisse- ja viljaliilitamist aeg-ajalt kontrollida.

Joonisel 35 on skemaatiliselt ndidatud reversisidurite juhtimine
profiilsete viljaloigetega hoobade abil (ekskavaator 3-752). Joo-
nisel ndidatud asendis on vasakpoolne sidur sisse, parempoolne
aga vilja liilitatud. Varda I noolega margitud suunas liikkkamisel
poordub hoob 2 ja koos te-
maga samal teljel asuv kahe-
olgne hoob 3. Seejuures poo-
rab rull 4, liikudes hoova 6
juhttee 16igus a—b, hooba 6
ja liilitab vasakpoolse siduri
vélja. Samal ajal rull 5, lii-
kudes hoova 7 juhttee loigus
d—e ringjoone kaart mooda,
mis on tommatud kahedlgse
hoova 3 poordekeskpunktist,
ei poora hooba 7. Seega pii-
sib vasakpoolse hoordsiduri
véljaliilitamisel parempoolne
hoordsidur endiselt véljaliili-
tatud asendis, millega saavu- 235

tatakse molema siduri vélja- 3
liilitamisele vastav hoobadeJdoon. 35. Reversisidurite juhtimine I&Of‘l?l-
neutraalasend. Varda 7 jarg- i vaPJalmge\,t:g?or hg‘.’}’;%‘f il o

neyal edaSilﬁklkamiSEI 1’1001(31 — juhtimishoova varras; 2 — hoob; 3 — kahe-
suunas lulltatakse hoova 7 olgne hoob; 4 ja ! e ruliid; 6. ja7 e profiilsete
juhttee 16igus e—f liikuva VAL fevac.

rulli 5 toimel sisse parem-

poolne hodrdsidur, kusjuures vasakpoolne hoordsidur jaab vélja-
liilitatud asendisse, kuna rull 4, liikudes samal ajal hoova 6
juhitee 16igus b—c ringjoone kaart mooda, mis on tommatud
hoova 3 poordekeskpunktist, ei podra hooba 6.

Kirjeldatud siisteem, nagu eelminegi, tagab hoordsidurite vahel-
duva sisseliilitamise voi nende samaaegse viljaliilitamise.

Joonisel 36 on niidatud ekskavaatori 9-257 reversisidurite liili-
tusskeem. Tombevarda I parempoolne ots on iihendatud ekska-
vaatori juhi késihoovaga, kuna vasakpoolne ots on iihendatud Sar-
niiri / abil hoovaga 2 ja vaheliilidega 3 ja 4. Vabheliilid 3 ja 4 on
ithendatud nurkhoobadega 5 ja 6, millede abil liilitatakse sisse
hoordsidurite muhvid 7 ja 8. Tombevarda / liikumisel paremale
liheb $arniir / asendisse I’ ja Sarniir /] — asendisse /I’, kusjuures
nurkhoob & péérdub ja liilitab sisse vasakpoolse hoordsiduri. Samal
ajal ei poora vaheliili 4, poordudes Sarniiri /// imber, nurkhooba
6 peaaegu sugugi ja hoiab parempoolse siduri viljaliilitatud asen-
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dis. Tombevarda / liikkamisel neutraalasendist vasakule liilitub
sisse parempoolne hoordsidur, kuna vasakpoolne hoordsidur jaab
viljaliilitatuks. Liilitushoobade asendit reguleeritakse vaheliilide
3 ja 4 mutritega 9.

A Vasakpooine | Parempooine |\
hoérdsidur | héérdsidur— !
Peadlekandevill felgjoon -

i
|

l
|

Joon. 36. Ekskavaatori 3-257 reversisidurite juhtimise skeem:

! — varras; 2 — hoob; 8 ja 4 — vaheliilid; 5§ ja 6 — nurkhoovad; 7 ja 8 —
lilitusmuhvid; 9 — reguleerimismutrid.

13. Pdordeseadis

Poordeseadis koosneb vertikaalsest poordevollist, poorderingist,
hammasvoost, kesktapist jne. Poordeplatvorm on tsentreeritud eks-
kavaatori kaiguosa suhtes kesktapiga ja toetub poorderingile.
Platvormi pooratakse vertikaalse poordevolli abil, mille otsale on:
kinnitatud hammasratas, mis hambub kdiguraamile kinnitatud
hammasvooga.

Hammasv6éosid on kaht tiilipi: valise hambumisega (2-252,
OM-201, 2-1003 jt.) ja sisemise hambumisega (2-505, 9-255).

Pinnase kaevandamisel otse- voi poordkopaga mojuvad kopa
peitlitele joud, mis kallutavad podrdeplatvormi ettepoole, surudes
poordeplatvormi eesmisi rulle vastu kdiguraami poorderingi ja tos-
tes iiles poordeplatvormi tagumisi rulle. Selleks, et poordeplat-
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vormi tagaosa ei kerkiks iiles, on ekskavaatoritel ette ndhtud eri-
lised haarderullid voi tugilaager kesktapil. Peale selle tekivad
kaevandamisel joud, mis piiliavad poordeplatvormi nihutada hori-
sontaaltasapinnas ette- voi tahapoole. Need joud votab vastu
kesktapp.

Joonisel 37, a on toodud ekskavaatori 9-502 (JIK-0,5-A) poorde-
seadise skeem. Poordeplatvorm toetub kdiguraami poorderingile
kaheksa rulli kaudu, mis asetsevad paarikaupa balanssiiridel.
Poordeplatvormi iileskerkimist tokestab kesktapi tugilaager. Selle
ekskavaatori hammasvod on vilishammastega, mis on alalises
hambumises poordevolli hammasrattaga.

La :; ‘ ‘6 [:h l
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Joon. 37. Ekskavaatorite poordeseadiste skeemid.

Joonisel 37, b on toodud ekskavaatori 9-252, 9-257 jt. poorde-
seadise skeem. Pdordeplatvorm toetub neljale balanssiirile. Igal
balanssiiril on kaks rulli, mis veerevad kiinakujulises poorderingis.
Eesmised rullid surutakse kaevamisel alati vastu poorderingi alu-
mist pinda, kuna tagumised rullid — vastu poorderingi iilemist
pinda. Kesktapp votab seejuures vastu ainult nihkejoud. Seda
tiitipi ekskavaatoritel on hammasvoo vélishammastega.

Joonisel 37, ¢ on toodud ekskavaatorite 2-1003, OM-201, 3-752
poordeseadise skeem. Need ekskavaatorid omavad samuti vilis-
hammastega hammasvoosid. Ekskavaatori platvorm toetub poorde-
ringile rullideringi abil, mille iiksikud rullid on eraldatud sepa-
raatoriga. Ekskavaatori tootamisel voetakse platvormi kallutus-
joud vastu poorderingi alumist pinda modda veerevate haarderul-
lide poolt.

Joonisel 37, d on toodud ekskavaatori 3-505 poordeseadise
skeem. Selle ekskavaatori poordeseadise konstruktsiooni erinevus
seisab selles, et tema hammasv6o omab sisehammastikku. Péorde-
platvorm toetub poorderingile samuti nagu ekskavaatoritel 3-1003
jt. rullideringi kaudu, mis on varustatud separaatoriga. Et éra
hoida platvormi kaldumist kaevamisel, on poordeplatvorm varusta-
tud haarderullidega.
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Ekskavaatori ekspluateerimisel tuleb siistemaatiliselt jilgida
poordeseadise normaalset t66tamist. Platvormi péoramisel peavad

koik tugirullid podrlema. Kui moni rull ei poorle, siis suurendab

see poordermg1 kulumist ja pohjustab rulli iihekiilgset kulumist.

Joon. 38, Pdordeseadise haarderulhde AQEtU‘S

I' — rull; 2 — puks; 8 — rulli tapp; 4 — blans>nr 5 — blanssnri ek$tsentertelg;:
6 — pidepolt.

Rull voib mitte poorelda puksi vigastuse ja kinnikiilumise {ottu.
Sel juhul tuleb rull lahti votta ja puks uuendada. Sagedasti ei
poorle rull seetottu, et poorderingi pinnale on sattunud 6li. Sel
juhul tuleb oli péorderingilt dra piihkida.
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Joon. 39. Tugirullide-ring:
1 — tugisektorid; 2 — rullid; 3 — kidiguraamile kinnitatud péérdering; 4 — separaatori

rongad; 5 — rullide teljed.

Liiga suur 6tk alumiste haarderullide ja-poorderingi vahel kut-
sub esile poordeplatvormi koikumise, mis mojub kahjustavalt nii
poéordeplatvormi poorava hammasratta hambumisele hammas-
vooga kui ka {ilemise kdigumehhanismi hammasrataste to6tamisele.
Perioodiliseks pingutamiseks ja kulumise tottu t6otamisel suurene-
nud 16tku reguleerimiseks on haarderullidel ette ndhtud eks-
tsenterteljed.

- Haarderullide asetus balanssiiril on ndidatud joonisel 38.
Balanssiir on vajalik molema rulli vordsek$ koormamiseks. Balans-
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siiri telg on ehitatud ekstsentriku kujul. Selle telje poéramisel
laskub balanssiir alla- voi tGuseb iilespoole, mis vdoimaldab regu-
leerida rullide ja poorderingi vahelist 16tku. Noutavas asendis kin-
nitatakse balanssiiri ekstsentertelg poldiga.

Joon. 40. Haarderullide ehitus:

I — rull; 2 — sdrm; 3 — balanssiir; 4 — balanssiiri ekstsentertelg:;
5 — poordeplatvormi kronstein; 6 — pdéordering; 7 — reguleerimis-
seib; 8 — poldid; 9 — surveseib.

Tugirullide-ringi konstruktsioon on kujutatud joonisel 39.
Poordeplatvorm toetub eest ja tagant oma kahe sektori I kaudu
rullideringile. Rullid 2 veerevad péorderingil 3 ja on omavahel
seotud separaatoriga, mis koosneb kahest rongast 4 ja telgedest 5.
Separaator hoiab rullid {iksteisest kindlas kauguses ja ei lase rulli-
del poorderingist eemalduda.

Joonisel 40 on kujutatud ekskavaatoritel 3-252 ja 3-257 kasu-
tatavate haarderullide ehitus. Rullid / asuvad balanssiiri 8 sérme-
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del 2. Balanssiir on ekstsentertelje 4 abil iihendatud po6orde-
platvormi kronsteiniga 5. Rullid veerevad rennikujulises poodrde-
ringis 6, mis on kinnitatud ekskavaatori alumisele kdiguraamile.
Rullide ja balanssiiri vahele on asetatud reguleerimisseibid 7. Kui
16tk rulli ja poorderingi {ilemise ning alumise pinna vahel on liiga
suur (iile 1-—2 mm), tuleb reguleerimisseibid 7 asendada pakse-
matega. Seejuures nihkub rull sorme mooda ettepoole ja tungib
siigavamale poorderingi. Poorderingi ja rullide pinnad on kooni-
lised, mistottu rulli nihkumisel telgsuunas vidheneb 16tk rulli ja
poorderingi vahel. Reguleerimisseibi {imbervahetamiseks tuleb
balanssiirist 3 sorm 2 vilja votta. Sorm on kooniline ja tomma-
takse kinni seibi 9 kaudu poltidega 8. Sorme viljavotmiseks tuleb
poldid 8 lahti keerata, maha votta seib 9 ja keerata polt sorme otsa
keermestatud auku. Kui sorm on vilja voetud, veereb rull kiiljelt
vilja. Samas jérjekorras teostatakse ka rullide mahavotmine kulu-
nud pukside uuendamisel.

14. Ulemine kidigu- ja poordemehhanism

Ulemine kdigu- ja poordemehhanism kaitatakse vertikaalselt
reversivollilt. Poorde voi kdigu sisseliilitamine toimub nukksidu-
ritega. Mehhanismide hammasrattad on asetatud horisontaaltasa-
pinnas. Tookiiruste arvu jiargi jaotatakse mehhanismid kolme
rithma:

a) lihe poordekiirusega ja iihe kédigukiirusega (ekskavaatorid
32-1003, 2-752, 2-502); .

b) iihe poordekiirusega ja kahe kdigukiirusega (ekskavaatorid
-252 ja D-351);

¢) kahe poordekiirusega ja kahe kiigukiirusega (ekskavaatorid
OM-201, 3-505, 3-257).

Ohukummidel liikuvad ekskavaatorid omavad lisakiiruste vahe-
tuse arvet—alumises kdigumehhanismis tavaliselt nelja-liikkumis-
kiirust (vt TIT peatiikk, p. 23).

Joonisel 41 on niidatud ekskavaatori 3-1004-iihe poordekiiru-
sega ja iihe kiigukiirusega iilemine kdigu- ja poordemehhanism.
Poordevolli 1 nuutidel asetseb hammasratas 2, mis hambub ham-
masvooga. Samal vollil asetseb kuullaagritel hammasratas 3 ja
volli nuutidel piduriratas 4. Hammasratas 3 on alalises hambu-
mises vertikaalse reversivolli hammasrattaga. Piduriratia 4 rum-
mul asetseb nukksidur 5, mille nukid ldbivad piduriratta avasid
ja siduri alumises asendis hambuvad hammasratta 3 vastavate
nukkidega. Teljel 6 asub kuullaagritel vahehammasratas 7. Ham-
masratas 3 on vahehammasratta 7 kaudu iihendatud hammas-
rattaga 8, mis on kuullaagritel asetatud vertikaalsele kaigu-
vollile 9. :

Volli 9 voib iihendada nukksiduri /0 abil hammasrattaga 8.
Nukksidurid 5 ja 10 liilitatakse sisse {ihise hoovaga ja nad on sel

48



‘Alun  pasiedodayn

pLIOIERARYSHO

Joon. 41. Uhe poordekiirusega ja iihe kaigukiirusega iilemine kiigu- ja péérdemehhanism (3-1004):

I — poordevoll; 2 — poorde-hammasratas; 8 — hammasratas; 4 — piduriratas; 5 — nukksidur; 6 — telg; 7 — vahehammasratas; 8 — hammas-
ratas; 9 — vertikaalné kidiguvoll; 10 — nukksidur.



viisil plokeeritud. Kui poordemehhanismi sisse liilitada siduriga 3,
liilitab sidur 70 kdigumehhanismi vélja. Kdigumehhanismi siduri 70
sisseliilitamisel liilitab samaaegselt ~sidur & poordemehhanismi
vilja. Tootamisel on nukksidur 70 vilja liilitatud, nukksidur & aga
sisse liilitatud. Seega hakkab voll / iihe voi teise reversisiduri
‘sisseliilitamisel poorlema kas kellaosuti liikumise pdri- voi vastas-
suunas, ja hammasratas 2, veeredes modda hammasvéod, poorab
poordeplatvormi kas paremale voi vasakule. Samal ajal poorle-
vad hammasrattad 7 ja 8 tiihjalt kaasa. ]
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Joon. 42. Uhe poordekiirusega ja kahe kéigukiirusega iilemine kdigu- ja
poordemehhanism (3-252):

1 — poordevollil asuv hammasratas; 2, 3, 4 ja 5 — kédiguvahetuse hammasrattz{d; 6 — poor-
devoll; 7 — piduriratas; 8 — pddrdehammasratas; 9 — hammasvéd; 10 — vertikaalne kiigu-
voll; 11 — nukksidur.

Ekskavaatori liikumisel on nukksidur 70 sisse liilitatud, kuna
nukksidur 5§ — vilja liilitatud. Seega hakkab ekskavaator vastava
reversisiduri sisseliilitamisel liilkuma kas edasi voi tagasi. Tava-
liselt on ekskavaatori liikumisel piduriratas 4 pidurdatud, mille
tagajdrjel poordeplatvorm ei saa ekskavaatori kédiguosa suhtes
poorduda. Samal ajal etendavad hammasrattad 3 ja 7 vahe-
hammasrataste osa ja kannavad ainult poorlemise vertikaalse
reversivolli hammasrattalt iile vertikaalsel kdiguvollil 9 asuvale
hammasrattale 8.

Vaatleme, mis peab tegema ekskavaatori juht iilemise kadigu-
mehhanismi ja poordemehhanismi kisitsemisel. Oletame, et eks-
kavaator on t66-ees toovarustuse tegevusraadiuse ulatuses tood
lopetanud ja teda tuleb edasi paigutada. Selleks peab juht vilja
liilitama nukksiduri 5 ja sisse liilitama nukksiduri 70 (et nukid
satuksid vastavatesse pesadesse, liilitab juht samaaegselt kergelt
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sisse reversisiduri). Seejidrel liilitatakse sisse poordemehhanismi
pidur ja reversisiduri sisseliilitamisega hakkab ekskavaator lii-
kuma. On ekskavaator joudnud maaratud kohta, vabastab juht
poordemehhanismi piduri, liillitab seejarel vilja nukksiduri /0. ja,
poorates hammasrattaid reversisiduri kerge sisseliilitamisega, liili-
tab sisse nukksiduri 5. Seega on iilemine kdigu- ja péordemehha-
nism ette valmistatud t66 jitkamiseks ja platvormi voib jalle,
reversisidurid sisse liilitades, poorata.

Joonisel 42 on kujutatud ekskavaatori_3-252 iihe poordekiiru-
sega ja kahe kaigukiirusega iilemine kidigu- ja poordemehhanism.

Hammasratas / pannaksz poorlema vertikaalse reversivolli alu-
miselt hammasrattalt. Hammasrattaga / hambub hammasratas 2,
millega omakorda hambub hammasratas 8. Uhisele puksile on
kinnitatud hammasrattad 2 ja 4, milledest viimane hambub ham-
masrattaga 5.

Poordemehhanismi  vertikaalvolli 6 iilemisel otsal asetseb
piduriratas 7, mis voib nuutidel piki volli liikuda, kuna volli alu-
misele otsale on kinnitatud hammasratas 8, mis hambub hammas-
vooga 9. Poordemehhanismi sisseliilitamiseks liikatakse juhtimis-
hoobade abil piduriratas 7 allapoole, kusjuures tema nukid lihe-
vad hammasratta / vastavatesse pesadesse, voll 6 hakkab pdor-
lema ja hammasratas 8, veeredes moéoda hammasvodd, hakkab
poordeplatvormi péorama.

Kui poordemehhanismi nukksidur on valja lilitatud ja pidur
sisse liilitatud, on pdordeplatvorm pidurdatud;‘hammasratas I aga
voib poorelda, andes poérlemist edasi kdigumehhanismile.

Hammasrattad 3 ja 5 asetsevad vertikaalsel kdiguvollil ja poor-
levad erineva poorete arvuga. Nukksiduri 77 {imberliilitamisega
voib kdiguvolli poorlema panna poorete arvuga, mis vastab ham-
masratta 3 voi 5 poorete arvule. Nukksiduri hambumisel rattaga 3
hakkab ekskavaator litkuma esimesel kdigul, aga hambumisel rat-
taga 5 — fteisel kdigul. Kui nukksidur asub neutraalses kesk-
asendis, siis vertikaalne kdiguvoll ei poorle, kuna samal ajal jat-
kavad hammasrattad 2, 3, 4 ja 5 koos hammasrattaga I poorle-
mist tithjalt.

Kui on vaja ekskavaatorit edasi paigutada, peab juht piduri-
ratta 7 lahutama hammasrattast 7, viies nad vélja nendevahelisest
nukkiihendusest, ja nukksiduri 77 sisse liilitama, paigutades teda kas
iiles- voi allapoole, vastavalt soovitfud liikumiskiirusele, ning
pidurdama poordeplatvormi, liilitades sisse poordemehhanismi
piduri. Seejdrel voib ekskavaatorile anda iihe voi teise reversi-
siduri sisseliilitamisega kas edasi- voi tagasikdik. Uleminekul liiku-
miselt tootamisele vabastatakse poordeplatvormi pidur, asetatakse
nukksidur 7/ neutraalsesse keskasendisse ja liikatakse piduri-
ratas 7 allapoole, et viia tema nukid hambumisse hammasratta 7
nukkidega. Seejérel on iihe voi teise reversisiduri sisseliilitamisega
voimalik podrata poordeplatvormi kas paremale voi vasakule.

Joonisel 43 on kujutatud ekskavaatori 3-505 kahe poordekiiru-
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sega ja kahe kdigukiirusega iilemine poorde- ja kédigumehhanism.
Vertikaalselt reversivollilt / voib poorlemist iile kanda kaksik-
hammasratta 2 abil vahevolli 5 hammasrattale 3 voi 4. Hammas-
ratas 4 on poordevolli 7 hammasrattaga 6 alalises hambumises.
Samal poordevollil asetsevad nuutidel piduriratas 8 ja hammas-
ratas 9, mis hambub sisechammastikku omava hammasvooga. Ham-
masratas 6 hambub vertikaalse kédiguvolli 7/ hammasrattaga /0.
Hammasratas 6, mis asetseb poordevollil kuullaagritel, ja hammas-
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Joon. 43. Kahe poordekiirusega ja kahe kéigukiirusega iilemine kiigu- ja
poordemehhanism (3-505):

1 — vertikaalne reversivoll; 2 — kaksikhammasratas; 3 ja 4 — hammasrattad vahevollil;
5 — vahevoll; 6 — poordevollil asuv hammasratas; 7 — poordevoll; 8 — piduriratas;
9 — poddordehammasratas; 10 — vertikaalsel kaiguvollil asuv hammasratas; 11 — verti-

kaalne kidiguvoll; 712 ja 13 — nukksidurid; 74 — nukksidurite {imberliilitushoob.

ratas 10, mis asetseb kidiguvollil liuglaagril, voivad péorelda ka
soltumatult vollide poorlemisest. Need hammasrattad tihendatakse
vollidega nukksidurite 72 ja I3 abil iihise hoovaga, kusjuures iihe
nukksiduri sisseliilitamisel teine nukksidur on vélja liilitatud. Ole-
nevalt kaksikhammasratta 2 asendist (kas iihendatud hammas-
rattaga 3 voi 4) voimaldab poorde- ja kdigumehhanism anda plat-
vormi pooramisele voi ekskavaatori liikumisele kas suuremat voi
véiksemat kiirust.

Ekskavaatori {ileminekuks t66tamiselt edasiliikumisele tuleb
hoovaga 14 liilitada vilja nukksidur 73 ja liilitada sisse nukk-
sidur 12 ning seejirel sisse liilitada ka piduriratta 8 pidur. See-
juures hakkab ekskavaator {ihe voi teise reversisiduri sisseliilita-
misel liikkuma kiirusel vastavalt sellele, millise hammasrattaga on
kaksik-hammasratas 2 viidud hambumisse. Tavaliselt toimub eks-
kavaatori tootamisel poordeplatvormi pédramine suuremal kiirusel,
kuna ekskavaatori edasiliikumine aga aeglasemal kdigul. Sel juhul
tuleb enne reversisiduri sisseliilitamist kaksik-hammasratas 2 hoo-
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vaga umber asetada alumisest asendist, mis vastab suuremale
kiirusele, iilemisse asendisse, mis vastab vidiksemale kiirusele.

Uleminekuks ekskavaatori vaikselt kédigukiiruselt liikumisel
suuremale poordekiirusele tootamisel tuleb vabastada poordemeh-
hanismi pidur, hoovaga 74 vilja liilitada nukksidur 712 ja sisse liili-
tada nukksidur /3 ning asetada kaksik-hammasratas 2 {imber {ile-
misest asendist alumisse.

15. Roomikekskavaatorite alumine kdigumehhanism -

Poordemehhanismi, iilemise ja alumise kdigumehhanismi vastav
asetus ekskavaatoril on ndha joonisel 44 (ekskavaator 9-505). .
Alumine kaigumehhanism kéitatakse iilemiselt kdigumehhanis-
milt kdiguvolli 6 kaudu, mis ldbib podrdeplatvormi kesktappi 23,

Joon. 44. Poordemehhanismi, {ilemise ja alumise kdigumehhanismi asetus
(ekskavaator 3-505):

I — poordevoll; 2 — pddrdehammasratas; 3 — poordevollil asuv hammasratas; 4 — piduri-

ratas; 5 — nukksidur; 6 — vertikaalne kaiguvoll; 7 — vertikaalsel kiiguvollil asuv ham-

masratas; 8 — nukksidur; 9 — rullidering; 10 — péorderingi hammasvdd; 11 ja 12 — koo-

nushammasrattad; 73 — horisontaalse kdiguvolli keskosa (keskvéll); 14 ja 15 — horisontaal-

se kaiguvolli kiilgosad (poolteljed); 16 — piduriratas; 17 — siduri vastaskettad; 18 ja

19 — siduri hammaskettad; 20 ja 2/ — roomikute kettiilekande ketirattad; 22 — kdiguraam;
23 — kesktapp; 24 ja 25 — plokatsid jaikpidurduseks.
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kusjuures kdiguvolli poorlemise telg on iihtlasi ka péordeplat-
vormi poorlemise teljeks. .

Vertikaalselt kdiguvollilt kantakse poorlemine koonushammas-
rataste 7/ ja 12 abil iile horisontaalsele kadiguvollile.” Horison-
taalne kidiguvo!l koosneb kolmest osast: keskvollist 73 ja kahest
poolteljest 74 ja 15. Roolteljed on iihendatud keskvolliga nukksidu-
rite 18 ja 19 abil. Pooltelgede vilisotstele on kinnitatud ketirat-
tad 20 ja 21, milledele asetatakse roomikkdigu veoketid. Nukk-
sidurid /8 ja 19 voivad olla kolmes asendis: sisseliilitusasendis,
kus siduri /8 hammasketas hambub oma vastaskettaga 17 ja siduri 19
hammasketas hambub pidurirattaga 16; keskasendis, kus mole-
mad sidurid on vilja lilitatud, ja 16puks jdikhambumise asendis,
kus sidurite /8 ja 79 hammaskettad on hambumises kdiguraamile
jaigalt kinnitatud plokatsitega 24 ja 25. Kui sidur /8 on sisse
lilitatud, poorleb pooltelg 14 koos horisontaalse kdiguvolli kesk-
osaga 13 ja ketiratas 20 paneb veoketi kaudu liikuma ekskavaa-
tori parempoolse roomiku. Kui siduri /8 hammasketas on jéik-
hambumises kdiguraami plokatsiga 24, ei saa pooltelg poorelda ja
parempoolne roomik ei liigu, olenemata horisontaalse kaiguvolli
keskosa 13 poorlemisest. Samuti tagab siduri 19 sisseliilitamine
voi jaikhambumine ekskavaatori vasaku roomiku litkumist voi jdika
pidurdamist. Vasaku ja parempoolse roomiku teineteisest soltu-
matu sisseliilitamine ja jaik pidurdamine on vajalik selleks, et
tagada ekskavaatori pooramist edasiliikumisel.

Kui ekskavaator peab liikuma sirgjooneliselt, siis liilitatakse
sisse molemad nukksidurid. Pooramiseks paremale liilitatakse
nukksidur 78 jaikhambumisasendisse. Seejuures jddb parempoolne
roomik seisma, kuna vasakpoolne jitkab liikumist, mille tagajirijel
ekskavaator poordub paremale. Pooramiseks vasakule liilitatakse
nukksidur 79 jaikhambumisasendisse. Seejuures jdidb vasakpoolne
roomik seisma, kuna parempoolne roomik, jdtkates liikumist, poo-
rab ekskavaatori vasakule. Nukksidurite sisseliilitamisel tuleb
pidada meeles, millises asendis roomikkdigu suhtes asub poorde-
platvorm. Normaalasendi puhul asuvad roomikute veorattad ekska-
vaatori edasiliikumisel juhi taga. Kui aga juhikabiin on selliselt
pooratud, et roomikute veorattad asuvad juhi suhtes eespool, siis
vastab sidurite liilitushoova asend, mis vastas ekskavaatori poora-
misele paremale, niiiid tema pooramisele vasakule, ja iimber-
poordult.

Pinnase kaevamisel piiliavad kopale® mojuvad joud ekskavaa-
torit kohalt nihutada. Tootamisel otsekopaga piitiavad need joud
ekskavaatorit tahapoole nihutada, kuna t66tamisel poord- voi
haardkopaga — ettepoole, kopale lihemale. Normaalse toGtamise
tagamiseks peavad ekskavaatori roomikud kaevamise ajal olema
pidurdatud. See saavutatakse sidurite /8 ja 719 hammasketaste
samaaegse jdikhambumisega.

Lookide viltimiseks ei tohi nukksidureid ekskavaatori liikumise
ajal iimber liilitada; timberliilitamine tuleb teostada reversisiduri
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kerge sisseliilitamisega, mis holbustab siduriketta nukkide sattu-
mist siduri vastasketta pesadesse. Sageli on ekskavaatori edasi-
litkkumisel vaja pidurdada roomikuid. See tarvidus tekib mooda
nolvakuid allasoitmisel voi peatuste puhul tousudel. Roomikute
pidurdamine soidu ajal toimub piduriratta /6 pidurdamisega.
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Joon. 45. Alumine kdigumehhanism ithes piduritega kiilg-
pooltelgedel (3-257):

I — vertikaalne kdiguvoll; 2 ja 8 — koonushammasrattad; 4 — hori-

sontaalse kdiguvolli keskosa; 5 ja 6 — horisontaalse kiiguvalli kiilg-

osad; 7 ja 8 — nukksidurid; 9 ja 10 — pidurirattad; 11 ja 12 — keti-
rattad; 13 ja 14 — seaderongad; 15 ja 16 — juhtimisvardad.

Liikumise {iekandmist roomikutele mitmest (kolmest) osast
koosneva horisontaalse kaiguvolli abil kasutatakse peaaegu koi-
kidel ekskavaatoritel, millede mehhanismid kéitatakse iihelt iihiselt
mootorilt. Roomikute pidurdamine aga teostatakse mitmesuguselt.

Peale kirjeldatud jaikhambumis-konstruktsiooni kasutatakse
veel kahepiduri-konstruktsioone, kus horisontaalse kadiguvolli
kummalgi kiilgosal on omaette pidur. Saédrast konstruktsiooni
kasutatakse ekskavaatoritel 3-257, 3-252 jt. See konstruktsioon on
kujutatud joonisel 45. Poéorlemine kantakse vertikaalselt kiigu-
vollilt / koonushammasrataste 2 ja 3 kaudu iile horisontaalse
kdiguvolli keskosale 4. Volli kiilgosad 5 ja 6 liilitatakse sisse
nukksiduritega 7 ja 8 ning pidurdatakse lintpidurite 9 ja 10 abil.

Nukksidurite ja pidurite kéasitsemine on plokeeritud selliselt,
et pidurdamine vo6ib toimuda alles siis, kui nukksidur on vilja
lilitatud. Juhi kasutada on kaks roomikute juhtimise kisihooba,
mida voib soltumatult teineteisest sisse ja vilja [lilitada. Kui
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molemad roomikud on sisse liilitatud, liigub ekskavaator otse,
vasaku roomiku valjaliilitamisel toimub poore vasakule ja parema
roomiku véljaliilitamisel — po6re paremale. Ekskavaatori pidur-
damiseks (nditeks to6tamisel) liilitatakse molemad roomikud vilja
ja pidurdatakse piduritega 9 ja 10. i

16. Roomikkdigu juhtimise seadis

Joonisel 46 on toodud ekskavaatori 3-257 roomikkédigu juhti-
mise seadis, mis omab kaht pidurit horisontaalse kdiguvolli kiilg-
osadel. Kaisihoobadelt kantakse liikumine {ile vertikaalsele toru-
vardale / ja sisevardale 2. Vardad [/ ja 2 on juhitud 14bi 6onsa
vertikaalse kdiguvolli, mis l4dbib poordeplatvormi kesktapi. Selline
konstruktsioon on tingitud roomikute juhtimisest poordeplat-
vormilt,

Toruvarras 1 on iithendatud hoovaga 3, sisevarras 2 aga hoo-
vaga 4. Hoovad 3 ja 4 on kiiludega kinnitatud telgedele 5 ja 6.
Telgede 5 ja 6 vastasotstele on asetatud hoovad 7 ja 8, mis on
iihendatud vasak- ja parempoolse roomiku pidurilintidega 9
ja 10. Hoobade 3 ja 4 lithemad 6lad on iihendatud polvikhooba-
dega 1/ ja 12, mis on reguleeritavate varraste 13 ja 14 kaudu
tihendatud hoobadega 15 ja 16, mis liilitavad sisse vasak- ja
parempoolse roomiku nukksidurid.

Tommates toruvardast 7, poordub telg 5, mistottu lilitub sisse
vasakpoolse roomiku pidur 9. Samaaegselt poordub polvikhoob 17
ja liilitab vélja vasakpoolse roomiku nukksiduri, ning ekskavaator
poordub vasakule.

Tommates sisevardast 2, poordub telg 6 ja liilitab sisse parem-
poolse roomiku piduri® /0. Samaaegselt poordub pélvikhoob 12 ja
liilitab vélja parempoolse roomiku nukksiduri, ning ekskavaator
poordub paremale.

Roomikute juhtimist reguleeritakse varraste 13 ja 14 mutritega
17 ja 18, kusjuures pidur ja nukksidur tuleb selliselt plokeerida,
et pidurdamisel peab sidur olema taielikult valja liilitatud, ja
timberpoordult.

Ferodo-katte kulumist kompenseeritakse pidurilindi pinguta-
misega poltide 719 ja 20 abil, mis ithendavad pidurilindi kaht poolt.
Lindi iihtlast eemaldumist pidurirattalt reguleeritakse mutritega 2/
ja 22, mis toetuvad vedrudele ja hoiavad pidurilinti {ileval.

Joonisel 47 on kujutatud ekskavaatori 39-505 roomikkdigu juh-
timise seadis {ihes jdikhambumis-seadeldistega ja {ihe piduriga
horisontaalsel kédiguvollil. Nukksidurite 8 ja 4 liilitushoovad 5 ja 6
on omavahel ithendatud vedruga 7, mis hoiab sidurid alaliselt
sisseliilitusasendis. Nukksidurite véljaliilitamine toimub hiidrauli-
liste silindrite 9 ja 10 kolvivarte abil. Nende kolvivarte toimel
liikatakse sidurite hammaskettad vilja hambumisest vastasketas-
tega, mis on kinnitalud horisontaalse kaiguvolli keskosale, ja
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Joon. 46. Ekskavaatori 39-257 roomikute juhtimine:

I — vertikaalne toruvarras; 2 — sisevarras; 3 ja 4 — kahedlgsed
7 ja 8 — pidurite liilitushoovad; 9ja 10 —

hoovad; 5 ja 6 — teljed;

pidurilindid; /7 ja 12 — polvikhoovad; 13 ja 14 — reguleerimis

15 ja 16 — sidurite liilitushoovad; 17 ja 18 — reguleeri-
— pidurilintide pingutuspoldid;

vardad;

misvarraste mutrid; 19 ja 20

21 ja 22 — mutrid {ihes vedrudega varrastel pidurilintide iilal
hoidmiseks.




viiakse hammaskettad hambumisse plokatsitega 71 ja 12, mis on
jdigalt kinnitatud kdiguraamile, pidurdades sel viisil molemad
roomikud ekskavaatori seisu ajal voi ainult ithe neist ekskavaatori
pooramiseks edasiliikumisel.
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Joon. 47. Ekskavaatori 3-505 roomikute juhtimine:
! — valatud alusraam; 2 — horisontaalne kiiguvoll; 8 ja 4 — nukksidund;
5 ja 6 — nukksidurite liilitushoovad; 7 — vedru; 8 — piduriratas; 9 ja 10 —
hiidraulilised silindrid: 17 ja 12 — plokatsid; 18 — piduri reguleerimispolt.

17. Roomikekskavaatorite kdiguosa

Roomikekskavaatori kdiguosa koosneb jargmistest pohisolme-
dest (joon. 48): kiliguraamist 3, veereringist koos hammasvooga 8,
roomiku raamist 2, roomiklintidest / ja roomikkdigu joufilekanne-
test. Tavaliselt on alusraam valatud. Selles asetsevad alumine
kidigumehhanism ja roomikute juhtimisseadis. Raami iilemisele
pinnale kinnitatakse poltidega voi keevitatakse elektriga veere-
ring iihes hammasvooga. Kaiguraami keskosasse on pressitud
kesktapp, mis tsentseerib podrdeplatvormi. Roomiku talad on valu-
voi keeviskonstruktsioon. Need talad on iihendatud poiktaladega,
moodustades roomiku raami. Paiktalad valmistatakse kas T-rauast
voi timarrauast. Roomiku talade otstele kinnitatakse liugurite ja
tugipoltide abil roomiku veorattad 5 ja juhtrattad 6. Roomiku
veorataste vollide otstele kinnitatakse kettiilekande ketirattad, mis
kiiitatakse horisontaalse kaiguvolli 10 ketirataste kaudu.

Roomiku talad toetuvad tugirullide 4 kaudu roomiklintidele.
Roomiklindi iilemine haru toetub kanderullidele 7.

Et ekskavaatori kiiguosa to6taks normaalselt, peavad roomik-
lindid ja roomikute jouiilekandeketid olema oOigesti pingutatud.
Olenevalt ekskavaatori suurusest peab veokettidel ldbiripe piisima
2040 mm piirides ja roomiklintidel 40—80 mm piirides. Roomik-
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linte pingutatakse roomikute juhtrataste pingutusseadeldise regu-
leerimismutritega.

Veidi keerukam on veokettide pingutamine. Selleks tuleb
vihendada roomiklintide pingust, lahti keerates roomiku juht-
rataste pingutusseadeldiste reguleerimismutrid, pingutada tarvi-
lisel maaral veoketid roomiku veorataste pingutusseadeldiste regu-
leerimismutritega ja 16puks reguleerida roomiklintide pingust roo-
miku juhtratta pingutusseadeldiste reguleerimismutrite abil.

Pingutamisel tuleb jilgida, et roomiku rataste liugurid nihkuk-
sid tihtlaselt, sest vastasel korral satuks roomiku veoratta voll voi
roomiku juhtratta telg viltuasendisse. Séaidrane viltuasend kutsub
esile liugurite pukside iilekuumenemise ja nende kiire kulumise:
Ohukummiratastega ekskavaatorite kdiguosa on kirjeldatud III pea-
tiikis, p. 23.

18. Vintsid, nende sidurid ja pidurid’

Tavaliselt asuvad universaalekskavaatorite t66trumlid vintside
vollidel vabalt ja voivad poorelda oma laagritel. Trumlid liili-
tatakse toosse siduritega ja peatatakse piduritega. Seejuures kasu-
tatakse valis- voi siselintidega hoordsidureid ja. pidureid. Kui
juhtimine toimub kasihoobadega, siis juhi t66 kergendamiseks liili-
tatakse trumlite sidurid tavaliselt sisse servosidurite abil. Vaatleme
ekskavaatorite 9-257 ja 9-252 tombevintsi ehitust, mille trummel
lilitatakse  sisse vélislint-siduri abil, kasutades servosidurit
(joon. 49).

Hammasratas I kaitatakse tostevintsi volli hammasratialt ja
poorleb alaliselt, kui on sisse liilitatud mootori peasidur. Hammas-
ratas I on ithendatud volliga 2 kiilu abil. Voll 2 poorleb podrde-
platvormi poskedes asuvatel kuullaagritel 3. Vollil 2 poorleb
samuti kuullaagritel trutnmel 4. Trumli laagrite Oolitamiseks on
volli otsas ette ndhtiud miirdenippel.

Trummel moodustab iihe terviku siduri ja piduri ratastega. Kui
trumli lin{sidur on sisse liilitatud, hakkab trummel pooriema koos
hammasrattaga. Kui sidur on vilja ja pidur sisse liilitatud, siis
trummel ei poorle, kuna samal ajal hammasratas I ja voll 2 jitka-
vad poorlemist. -

Trumli siduri sisseliilitamine toimub servosiduri abil. Servo-
siduri piduriratas 5 asetseb vabalt vollil 2, hammasrattast 7 vasa-
kul. Piduriratta 5 kiiljes on sorm 6, mis on iihendatud vardaga 7.
Varda 7 teine ots iihendatakse hoovaga 8, mis on kinnitatud
vianda 9 volli nelikant-otsale, hoova 8 lithem 6lg on vedru 10 abil
iihendatud hammasrattaga 7. Sidurilindi /7 {iks ots on kinnitatud
sorme /2 kiilge, mis®on jdigalt iihendatud hammasratta poiaga,
kuna lindi teine ots on varda 13 abil iihendatud vidndaga 9. Servo-
siduri valjaliilitamisel poordub védnt 9 vedru 10 mojul ja liilitab
vilja sidurilindi 71. Seejuures poorleb servosiduri piduriratas 5
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Joon. 48. Uhe mootoriga ekskavaatori (3-252; 3-257) kiiguosa: a) killgvaade; b) poikldige:

1 — roomiklint; 2 — roomiku raam; 8 — iilemine kidiguraam; 4 — tugirullid; 5 — roomiku veoratas; 6 —
roomiku juhtratas; 7 — kanderullid; 8 — veerering {ihes hammasvéoga; 9 — vertikaalne kdiguvoll; 10 —

horisontaalne kidiguvdll; 1/ — roomikute juhtimisvardad.
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“Joon. 49. Vilislint-siduritega tombevints:
I — hammasratas; 2 — voll; 3 — poordeplatvormi poskedes asuvad laagrid; 4 — tostevintsi (rummel; 5 — servosiduri piduriratas;
6 — servosiduri sorm; 7 — servosiduri varras; 8 — hoob; 9 — vint; 10 — tagasitombevedru; 11 sidurlint; 12 — siduri sorm;
13 siduri varras; 14 — reguleerimismutrid.




iihes hoobadega koos hammasrattaga / edasi, kuna trummel 4 jaab
seisma. Siduri sisseliilitamiseks pingutab juht hoobade siisteemi
kaudu servosiduri pidurirattal 5 asuvat pidurilinti. Piduriratas 5
hakkab seejuures poorlemisel maha jddma hammasrattast 7, mis
varda 7 kaudu kandub iile hoovale 8. Hoob 8, pingutades vedru 10,
p6ordub koos vidndaga 9, mis tombab trumli rattal sidurilindi kinni.
Selle tagajirjel hakkab trummel koos hammasrattaga 1 poorlema.

Koospoorlemine kestab seni, kuni servosiduri ratas & on pidur-
datud ja hoordejoud, mis tekib ratta libisemisel pidurilindi all,

Joon. 50. Servosidurite juhtimine:

1 — liilitushoob; 2 — wvarras; 3 — hoob; 4 — véllik; 5 — hoob; 6 — varras; 7 — kahe-
olgne hoob; 8 — vars; 9 — vedru; 10 — traverss; I1 — varras; 12 — mutter; 13 — vedru;
14 — mutter; 15 —- piiraja.

on kiillaldane trumli sidurilindi kinnitombamiseks td6koor-
muse all.

, Liilitushoova kdik on piiratud poordeplatvormi all asuva jiiga
toega. Servosiduri ratta 5 poéordemoment reguleeritakse liilitus-
hoova vedru pingutamisega mutri abil. Vedru pingutamisel suure-
neb servosiduri po6rdemoment.

Siduri vedru /0 pingust tuleb reguleerida nii, et ta oleks kiil-
laldane sidurilindi vabastamiseks, kuid seejuures ei tohi vedru
olla liiga pingutatud, kuna sel puhul vajatakse lisajoudu servo-
siduril sidurilindi kinnitombamiseks. Vedru 10 pingust reguleeri-
takse mutritega 74.

Kui sidurilint on kulunud, tuleb teda pingutada, et vihendada
hoobade siisteemi surnud kiiku. Lindi pingutamine toimub varda 73

63



pinguti ja kontramutri abil; see varras iihendab sidurilindi vee-
tava otsa vandaga 9.

Nagu servosiduri téotamisviisist selgub, tombab trumli 4 siduri-
linti 77 kinni t66vints, mitte aga vahetult ekskavaatori juht. See
viahendab juhi joukulu liilitushooval ja kergendab ekskavaatori
juhtimist. ;

Ulalkirjeldatud servosidurite juhtimise skeem on toodud jooni-
sel 50. Liilitushoovalt 7 kantakse liikkumine varda 2, hoova 3, vol-
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Joon. 51. Tostevintsi siselint-sidur:
I — vintsi voll; 2 — ristmik; 3 — hiidrauliline silinder; 4 — hoob;

5 — pingutuskruvi; 6 — sidurilint; 7 — sdrm; 8 — siduriratas;
. O seaderullid.

liku 4, hoova 5, varda 6 ja kahedlgse hoova 7 kaudu iile servo-
siduri lindile. Hoovaga & on iihendatud lukustusseadis, mis koos-
neb varrest 8, kokkusurutud vedrust 9 ja traversist 10. Lindi vedav
ots on iihendatud vardaga 7/, millel asub vedru /3 iihes reguleeri-
mismutritega 12 ja 14, ja on selle vedru kaudu toetatud raamile.
Kui liillitushoob on asendis I, on servosidur sisse liilitatud, kui
asendis /7, on sidur vélja liilitatud. Valjaliilitusasendis peab servo-
siduri lint eemalduma rattast 3—3,5 mm vorra, kusjuures lukustus-
seadis peab asuma ddarmises {ilemises asendis (5—8 mm vorra
korgemal keskmisest surnud asendist). Sisseliilitusasendis peab
servosiduri lint olema rattale iihtlaselt ligi tommatud, kuna lukus-
tusseadis peab asuma keskmisest surnud asendist 5—8 mm vorra
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allpool ja hoob 5 toetuma kidigu piirajale 15. Seega fikseerib
lukustusseadis liilitushoova sisse- ja viljaliilitusasendid, piiraja aga
ei voimalda lindi iilemddrase kulumise véltimiseks servosiduri
linti liialt vastu ratast suruda.

Kui ferodo-kate on kulunud, tuleb vedru /3 pingust reguleerida
mutriga 14 selliselt, et sisseliilitusasendis, toetumisel piirajale 15,
sidurid tagaksid poomi tostmise koos kopaga. Vedru /4 liigne
pingutamine, kusjuures tostmine toimub enne hoova toetumist pii-
rajale, on kahjulik, sest see koormab liialt servosiduri ja trumli
siduri iiksikosi.

Joonisel 51 on néi-
datud ekskavaatori
3-505 vintsi siduri ehi-
tus, millel on sisemised
sidurilindid ja valised
pidurilindid. Vintsi vol-
lile 7 on kiiluga kinni-
tatud ristmik 2. Ristmi-
kule on asetatud hiid-
rauliline olisilinder 3,
mis hoova 4 ja pingu-
tuskruvi 5 kaudu surub
sisemise sidurilindi 6
laiali. Lindi teine (ve-
dav) ots on sorme 7
abil kinnitatud ristmi-
kule.

Siduri sisseliilitami- Joon. 52. Toovintsi piduri mehaaniline
sel surutakse lint 6 {iht- juhtimine:
laselt vastu siduriratta I — pedaal; 2 — pedaalitelg: 3 — reguleeritav
z i s . varras; 4 — hoob; 5 — vaheliili; 6 — hoob; 7 —
8 51sepmda. Siduriratta reguleeritav varras; 8 — pidurilint; 9 — {5mbe-
vélispinna iimber on vedren /0, = il

asetatud pidurilint. Si-
duriratas 8 on valatud iihes tiikis vintsi trumli kerega, mis asub
vollil kuullaagritel.

Seega voib siduri sisseliilitamisel trummel poorelda koos vol-
liga ja trumli pidurdamisel voll vabalt edasi poorelda. Siduri-
lindi hoordejoud reguleeritakse pingutuskruviga 5. Kui sidurilint
on kulunud, toimub reguleerimine pingutuskruvi 5 abil selliselt, et
siduri véljaliilitamisel oleks lindi ja siduriratta vaheline 16tk iiht-
lane ja vordne 1—2 mmi. Lindi iihtlane eemaldumine sidurirattast
siduri valjaliilitamisel tagatakse ristmikul asuvate seaderullidega 9.

Kodumaistel universaalekskavaatoritel toimub vintside pidurite
kdsitsemine kas mehaanilise voi hiidraulilise iilekande abil. Mehaa-
nilise iilekande puhul kisitsetakse pidureid ekskavaatori juhi istme
juures asuvate pedaalide kaudu.

Joonisel 52 on kujutatud ekskavaatori 2-505 toovintsi piduri-
seadis, mida juhitakse pedaali kaudu. Pedaalile I/ vajutamisel
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poordub pedaal teljel 2, ja varras 3 liigub ettepoole, kusjuures
pedaali I lithem 6lg ja varras ldhenevad sirgjoon-asendile. Ette-
poole liikumisel poorab varras 3 hooba 4, mille teine 6lg satub
vahelilliga & sirgjoon-asendisse. Vaheliili 5 poérab hooba 6 ja
tombab reguleeritava varda 7 kaudu pidurilinti & kinni. Piduri
vabastamisel tombab vedru 9 kogu hoobade siisteemi tagasi alg-
asendisse. Piduri hoidmiseks pidurdusasendis on pedaalil ette nahtud
link 10, mille alumine ots hambub p&ordeplatvormi porandale kin-
nitatud kronsteiniga. Pedaalile vajutamisel hambub link vedru

Joon. 53. Toovintsi piduri hiidrauliline juhtimine:

1 — pedaal; 2 — nokk; 3 — rull; 4 — vars; 5§ — ripats; 6 — kolb; 7 — pumba silinder;
8 — toosilinder; 9 — t66silindri kolb; 10 — paak; I1 — iihesuunaline ventiil; 12, 13 ja
14 — tagasitombevedrud; 15 — pedaali link; 76 — pidurilindi pingutuspolt.

toimel automaatselt ja hoiab pedaali pidurdusasendis. Piduri
vabastamiseks vajutab juht jalga lingile, mistottu link vabaneb
hambumisest ja pedaal touseb vedru 9 toimel vabalt iiles. Kir-
jeldatud pidurdussiisteemi reguleerimisel tuleb erilist tdhelepanu
poorata pidurdamisel sirgjoon-asendile ldhenevate hoobade oigele
asetusele. Hoova 4 iilemise 6la ja vaheliili ¥ vaheline nurk ei tohi
pidurdusel olla iile 5—6°. Hoobade asetust reguleeritakse var-
rastega 3 ja 7, mis on selleks otstarbeks varustatud parempoolsete
ja vasakpoolsete keermetega. Kui pidurilint on kulunud, tuleb
piduri reguleerimiseks vdhendada varda 7 pikkust. Piduri korra-
likuks tootamiseks on vajalik, et piduri vabastamisel lint eemal-
duks iihtlaselt pidurirattalt, mis peamiselt oleneb lindi oGigest
reguleerimisest.
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Joonisel 53 on kujutatud pumbata hiidrauliline ekskavaatori
9-1003 piduriseadis. Vajutamisel pedaalile / pé6rdub nokk 2 ja
surub varre 4 sormel asuvale rullile 3, mis ripub ripatsil 5. Vars 4
on iihendatud silindris 7 liikuva kolviga 6. Noka 2 poordumisel
surub kolb 6 oli silindrist 7 toosilindrisse 8 ja paneb selle kolvi 9
liikkuma, mis hoovastiku kaudu liilitab sisse vintsi piduri. Uleval
silindri 7 kohal asetseb paak 70. Oli kahanemisel valgub paa-
gist 10 uut 6li pidurseadise Olisiisteemi juurde. Pedaalile vajuta-
misel sulgeb iihesuunaline ventiil 77 ,
olile pddsu paaki 710. Kui surve
pedaalile 16peb, viiakse pidurihoovas-
tik vedrude 12, 13 ja 14 toimel tagasi
algasendisse, vabastades seega piduri.
Kui on vaja hoida pidurit pidurdus-
asendis, viiakse vajutamisel pedaalile
tema link /5 hambumisse poordeplat- -
vormi porandale kinnitatud kronstei-
niga, mis hoiab pedaali pidurdus-
asendis. Pedaali vabastamiseks surub
juht jalaga kergelt pedaalile ja, p6o-
rates pedaali tilemist osa koos lin-
giga, viib lingi hambumisest vilja.
Pidurdusjou suurust reguleeritakse
pingutuspoldiga 16, mis iihendab
pidurilindi kaht poolt.

Kirjeldatud hiidraulilist siisteemi
nimetatakse  pumbata siisteemiks,
sest vedeliku liikumine selles siis-
teemis ei toimu pumba survel, vaid
juhi vahetul mehaanilisel survel Joon. 54. Kopa pohja avamise

piduripedaalile. muhv:
Vedelik sdidrases pumbata siistee- {( o siselzm'ne koonusketas; 2 —
$ £ 2 . 3 ooniline etastrummel; 3 — puks;
mis on ainult vahendiks juhi poolt ieorfiife Kelastummel 4 — puks:
teostatava surve edasiandmiseks t60- poldid.
organile.

Hiidrauliline siisteem nduab tapset hooldamist, té6tav 6li peab
oma omadustelt vastama aastaaja nouetele; ta peab olema hoolikalt
puhastatud ja vaba igasugustest lisanditest. Koiki hiidraulilise
siisteemi tihendeid tuleb aeg-ajalt kontrollida.

Tavaliselt on mehaaniliselt juhitavate ekskavaatorite vintsidele
monteeritud ka kopa pohja avamise mehhanism. Kopa pohja ava-
mine toimub hoordsiduri abil, mis iihendab kopa pohja avamise
trossi trumli t6ovintsi alaliselt poorleva volliga. Siddrase siduri
konstruktsioon, mida kasutatakse paljudel ekskavaatoritel, on kuju-
tatud joonisel 54.

Koonussiduri siseketas / on kinnitatud kiiluga tombevintsi vol-
lile ja poorleb alaliselt. Kopa pohjariivi tross on kinnitatud koo-
nilisele ketastrumlile 2, mis vabalt lasub sisekettal /. Puks 3 on
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valatud iihes tiikis hoovaga, mis on varraste abil iihendatud juhi
kisihoovaga. Puks omab kaldnukke, mis voivad libiseda laagri .
kaane vastavatel kaldnukkidel. Puksi kaldnukid, tuginedes laagri
kaane kaldnukkidele, paigutavad puksi pooramisel siduri koonilise
ketastrumli vasakule. Tekkinud hoordumise tottu hakkab siduri
ketastrummel sisekettaga kaasa poorlema ja tombab kopa pohja
riivi trossi pingule. Kopa pohja avamiseks tuleb juhil ainult ker-
gelt poorata kisihooba; seejuures suureneb hoordejoud koonussidu-
ril, ja riiv tommatakse kopa pesast vilja. Trossi pingust regu-
leeritakse mutriga 4, mille asend fikseeritakse poltidega 5, ja lili-
tusvarda vedru pingutamisega.

Reguleerida tuleb nii, et viljaliilitatud siduri puhul oleks tross
kogu aeg pingul, kuid nii, et seejuures tross ei tombaks veel kopa
pohja riivi pesast vilja. Kopa pohja avamise mehhanismi sisse-
liilitamise hetkel peab riiv pesast vilja tulema ja ketastrummel 2
p66rl-erﬁise1 libisema, et mitte trossi katki rebida.

Tavaliselt toimub hiidraulilise juhtimisega ekskavaatoritel kopa
pohja avamine poomil asuva hiidraulilise silindri abil.




Il peatiikk

EKSKAVAATORITE ULDEHITUS JA JUHTIMINE

19. Universaalekskavaatorite tehniline karakteristika

Nagu eespool {oodust nédhtub, voib ekskavaatoritel wvajalike
tootmistoode teostamiseks kasulada vdga mitmesuguseid toovarus-
tusi. On véhe ainult sellest, kui valida antud toodeks koige ots-
tarbekohasem toovarustus. Vajalik on ka kindlaks teha, kas eks-
kavaator on ka oma tehniliste andmete (kaevamise siigavuse voi
korguse, koorma tostekorguse jne.) poolest voimeline tditma ette-
nahtud to6id, ja tuleb koostada t6ode organiseerimise plaan vasta-
valt toovarustuse tegevusraadiusele, kopa tiihjenduskorgusele ja
teistele nouetele. Lisades 7, 1/, Il ja IV on selleks toodud kodu-
maiste roomikkdiguga universaalekskavaatorite gabariit- ja eks-
pluatatsioonilised mooted.

Meie toostus toodab seeriate viisi ekskavaatoreid, kopamahuga
2,25—0,35, 0,56—0,75 ja 1,0 m®. Suurema kopamahuga ekskavaa-
torid on ette ndhtud erilisteks mullatéddeks voi 166tamiseks kar-
jaarides. Need ekskavaatorid ehitatakse pooluniversaalsetena voi
spetsiaalsetena ja neid selles raamatus ei kasitleta.

Roomikekskavaatoreid kopamahuga 0,25—0,35 m® on jargmisi
marke: MI1-JIB, 3-252, 3-351, 2-257, 2-352, T3-2. Ekskavaator
MI1-JIB ei ole tdispoordeline, kuna teised mainitud ekskavaatorid
on tdispoordelised. Ekskavaatoreid M1-IIB, 9-252, 3-351 kéesole-
val ajal enam ei toodeta ja need on asendatud tdiuslikumate
mudelitega. Ekskavaatorid 2-352 ja T3-2 omavad laiendatud roo-
mikuid ja need on ette ndhtud to66tamiseks norgalt kandvatel niis-
ketel pinnastel.

Ekskavaatoreid kopamahuga 0,5—0,75 m?® {oodetakse nelja
marki: 3-502 (moderniseeritud ekskavaator JIK-0,5-A), OM-201",
3-505 2 ja D-752.

1 OM-201 asemel toodetakse kdesoleval ajal taiuslikumat tiiiipi OM-202.
Toimetaja. i

2 Ekskavaatorit 9-505 moningate tehniliste tdiendustega toodetakse margi
3-505-A all. Toimetaja.
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Universaalekskavaatorite tehniline

Ekskavaatorid kopamahuga
0,25—0,35 m3
s Nimetus
=
e 3-257 | 3-252 | 3-352 | T3-2 | MI-IB
Lag
1 Otse- ja poordkopa maht, m3 . 0,3 0,25 | 0,3; i 0,35; 0,35
0,35 1 0,4;0,5
2 Draglaini kopa maht, m3 . 0,25;| — 0,253
0,35 0,35 | 0,35 0,35
3 Maksimaalne tostejoud _ekskavaa-
tori tootamisel kra-ananal ] -. |50 |50 5,0 7,0 2,0
4 Kraana viljaulatus _ maksimaalse
tostejou puhul, [l . A 2,5 2.5 3,0 — —
5| Tombejoud ofse- ja pddrdkopa
plokil, t it e e L Gt 2 B0 6,0 6,0 6,5 5,0
6 Tombejoud draglainiga ~ t66tami-
sel, : SRR et S 3,0 3,0 30 | 35 2,8
7| | Kiirus otse- ]a poordkopa pdokll ‘
m/min. 1,270 12625 -9 0 - 2ah 20,4
8 Tombetrossi kiirus tootamisel drag- 1
lainiga, m/min. . .. .|540 |525 |540 |51,0 | 408
0 : .. [Ekska-
9| Posrdeplatvormi pos- [ i@ | 6o | 55| 60 | 526 | 28
rete arv minutis, p/min. [Kraana. 9’5 343 Gl ke S
» ’ ) |
10 Ekskavaatori lu.kumx-jl kaik 1,4 1,46 | 0,91 1,2 0,95
se Mirus, km/t .. . . II 3,2 3,3 2,05 — 1,9
1
Tiitip . v e o A35 | ¥Y-5-4 B35 | 1MA
11 [ Nominaalne  voim-
Mooler: 1 | sue’ ‘413 -, L gp 1i40- 1 a7 |52 T Cr3XeS
Nominaalne poorete
arv minutis, p/min. 1400 | 1400 | 1400 | 1250
12 Ekskavaatori kaal otsekopa-t66-
varustuse p-u:hu.l, F I SR A A B X N 14 i S 24,0 12,0
13 Erisurve - pinnasele otsekopa- too—
. varustuse puhul, kg/sm2 . < .}:0,581 055| 0191615 0,5

* Ekskavaatorid 2-504, 3-751, 3-

1003 kiitatakse elektrimootoritega.

** Mootori tootamisel suurendatud poodrete-arvuga.
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Tabel 1

karakteristika
Ekskavaatorid kopamahuga k%kzk;‘;iitm Ohukummiratastega
0,5—0,75 m3 plO msga ekskavaatorid
3-502 3-504* | I-751% 3-1003%

(IK-0,5-4) | 3505 | 3752 | OM201 | 31004 PR o N
0,5 0,5 0,75 0,5 1,0 0,25; 0,35 0.3
0,5 0,5 At 0,5 1,0 0,35 0,25; 0,35
7,0 10,0 10,0 10,0 15 5,0 5,0
4,0 3,0 4,0 3,0 4,5 3,0 3,0
11,0 11,7 11,5 11,0 16 6,25 6,0

{
7,5 Sye e L 10 3,44 3,0
E

33,6 927 27 24,9 29,1 32,0 | 27,0
48,5 43,8 =4 .« _ 46,2 48,0 ! 54,0
4,33 59 5,0 5,2 4,6 7,5 6,0
=& 3,1 st 2,54 fs 33 2,5
1,18 1,65 0,87 1,8 1,45 1,5+ 15% 1,2+ 10
e 3.2 b 3,6 -

KNM-46 | KIM-46 | KIM-46 | KIM-46 211-6 1I-54 1-35
80 80 80 80 150 54 37
1000 1000 1000 1000 1500 1300 1400

26,0 20,0 36,0 22,5 43 12 11,2
0,79 0,61 1,0 0,78 0,95 s P
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Ekskavaatoreid kopamahuga 1,0 m® toodetakse ainult iiht tiitipi
— 2-1004. Ekskavaatoreid 3-505,9-752 ja 3-1004 vo6ib varustada
peale sisepolemismootorite ka elektrimootoritega.

Elektrimootoritega varustamise puhul nimetatakse neid ekska-
vaatoreid vastavalt: 3-504, 9-751 ja 2-1003.

Peale loetletud roomikkdiguga ekskavaatorite toodab kodu-
maine toostus veel ohukummiratastega ekskavaatoreid, kopa-
mahuga 0,25—0,35 m® (2-255 ja D-258).

Kodumaiste ekskavaatorite tehniline karakteristika on toodud
tabelis 1.

20. Ekskavaatorid kopamahuga 0,25—0,35 m?

Ekskavaatoreid kopamahuga 0,25—0,35 m?® toodetakse unifit-
seeritud toovarustusega ja normaalsete voi laiendatud roomi-
kutega.

Joon. 55. Ekskavaator 3-257 kopamahuga 0,3 ms3.

Alustame selle riihma ekskavaatorite késitlemist kéesoleval
ajal seeriaviisiliselt toodetava ekskavaatoriga 9-257.

Ekskavaator 2-257 (joon. 55) varustatakse jargmiste vaheta-
tavate toovarustustega: poordkopaga, otsekopaga, draglainiga,
kraanaga, haardkopaga. Poordkopa-, otsekopa- ja kraana-toovarus-
tus on unifitseeritud. Sorestikpoomiga kraana ja teised toovarus-
tused on vahetatavad.

Ekskavaatori kinemaatiline skeem on toodud joonisel 56. Poor-
lemine kantakse mootori vollilt / ketirataste 7 ja 2 kaudu kahe-
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- tealise keti abil iile peaiilekandevollile I/ ja sealt hammas-
rataste 3, 4 ja 5 kaudu {ile toste- ja tombevintside vollidele /77
ja IV. Peaiilekandevollil /I asuvad reversimehhanismi koonus-
hammasrattad 6 ja 7, mis liilitatakse sisse koonus-hoordsiduritega.
Seega voib reversimehhanismi iihe vo6i teise koonussiduri sisseliili-
tamisel koonus-hammasratas 8 koos vertikaalvolliga V poorelda
kas kellaosuti liikumise péri- voi vastassuunas. Piki volli V voib
kiilul liikuda kaksikhammasratas 9—1710, mille {ihendamisel vol-
lit VI kinnitatud hammasratastega /7 voi 12 tagatakse kas kaks
ekskavaatori kdigu- voi kaks platvormi pooramiskiirust. Poorde-
mehhanismi vollil VII asuv hammasratas 13 poorleb alati, kui
reversi iiks voi teine sidur on sisse liilitatud. Selleks, et p&orle-
mine kanduks iile hammasvooga 25 hambuvale hammasrattale 24,
tuleb piduriratta 26 nukid viia hambumisse hammasratta 713 nuk-
kidega. Hammasrattalt /3 kantakse poorlemine vollil /X asuva
vahehammasratta /7 ja vertikaalse 6onesvolli X hammasratta 18
kaudu iile alumisele kdigumehhanismile, kusjuures selle poorle-
mise iilekandmiseks alumise kédigumehhanismi koonushammas-
rattale 79 tuleb sisse liilitada iilemine nukksidur 27.

Koonushammasrattalt 79 antakse poorlemine koonushammas-
ratta 20 kaudu edasi horisontaalsele kdiguvollile X/, mis koosneb
kolmest osast: {ihest kesk- ja kahest kiilgosast. Volli kiilgosadele
on kinnitatud ketirattad 27, mis iilekandekettide ja ketirataste 22
kaudu panevad podrlema roomikute veorattad 23.

Kédigu- ja poordemehhanismi juhtimine on blokeeritud selli-
selt, et samaaegselt voib sisse liilitada kas kédigu- voi poorde-
mehhanismi. See saavutatakse sel teel, et piduriratta 26 ja nukk-
- siduri 27 lilitamine toimub {ihe ja sama hoovaga.

Vasak- voi parempoolse roomiki sisseliilitamine toimub hori-
sontaalsel kdiguvollil X/ asuvate nukksidurite 28 ja 29 abil. Roo-
mikute pidurdamiseks on samal vollil ette ndhtud kaks pidurit.

Vollil 111 asub peale tostevintsi trumli ka poomi tostevintsi
trummel. Po6rlemine kantakse iile poomi tostetrumlile tiguiile-
kande 15—16 abil, mis Kiitatakse piki vertikaalvolli VIIT liikuva
ja poordevolli VII hammasrattaga 13 hambuva hammasratta 14
kaudu.

Joonisel 57 on toodud ekskavaatori 2-257 -téovintside 1oige
peaiilekandevolli kohal. Nagu joonisest nidhtub, toimub toste- ja
tombevintside sisseliilitamine servosidurite ja valislint-sidurite
abil. Trummel 5, mida vajatakse poomi tostmiseks kraanaga,
draglainiga voi haardkopaga tootamisel, asub tostevintsi vollil ja
kiditatakse isepidurduva tiguiilekande abil.

“Reversi kaksikkoonus-hoordsidurid 3 liilitatakse sisse hoovastiku
abil hoobade sirgjoon-asendist {ileminekuga ja liilitatakse vidlja
vedrude toimel.

Joonisel 58 on toodud ekskavaatori 9-257 kdigu- ja poorde-
mehhanismi 1oige. Ekskavaatori poordeplatvorm 9, millel asetse-
vad iilemine kaigu- ja poordemehhanism, on valatud. Koik iile-
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Joon. 58. Ekskavaatori 9-257 kiigu- ja poérdemehhanismi loige:
I — vertikaalne reversivoll; 2 — vahevoll; 3 — podrdevoll; 4 — vahe-
hammasratta telg; 5 — vertikaalne kdiguvoll; 6 — horisontaalse kédigu-
volli keskosa; 7 ja 8 — horisontaalse kdiguvolli kiilgosad; 9 — pﬁ{").rde-
platvormi raam; 10 — poordering iihes hammasvéoga; 11 — kiigu-
25 raam; /2 roomiku lint; /3 — tugirullid; 14 — roomiku tala: 15 —

kanderullid.



mise kdigu- ja podrdemehhanismi
hammasratasiilekanded = omavad
vollidega nuutiithendeid ja on ase-
tatud valatud poordeplatvormi kar-
terisse. Ulekannetele on ette nah-
tud ringolitus. Karteri alumisel
silindrilisel osal, milles asuvad
vertikaalne reversivoll 7 ja vahe-
voll 2, on all kaantega suletavad
avad; nende avade kaudu voib
volle valja votta. Karteri silindrili-
ses osas asub ka ringolituspump.
Poordering 10 ithes hammasvooga
on poltidega Kinnitatud kdiguraa-
mile 7/. Kdiguraam on ka valatud
ja omab keskosas karterit, kuhu on
asetatud alumise kdigumehhanismi
koonusiilekanne.

Ekskavaatori 2-257 juhtimis-
hoobade asetus on kujutatud joo-
nisel 59.

Vintside pidurdamine toimub
pedaalidega, kusjuures pidurihoo-
vad satuvad sirgjoon-asendisse
piduri kinnitombamise hetkel. Vint-
side sidurid liilitatakse sisse ser-
vosidurite abil. Reversisidurid liili-
tatakse kahe wvaheliili abil, mis
asetsevad teineteise suhtes nurga
all ja on iihendatud hoobadega,
nagu see on kujutatud joonisel 36.
Roomikute juhtimine on kirjeldatud

iilalpool, 11 peatiikis. Ekskavaator
3-257 on  ekskavaatori 3-252
(joon. 60) taiustatud mudel. Eks-
kavaatori =~ 3-252  kinemaatiline

skeem on toodud joonisel 61. Nagu
kinemaatilisest skeemist nahtub,
on poordeplatvormil ainult ks
poordekiirus ja ekskavaatori liiku-
misel kaks kéigukiirust. See Kkii-
rustevahetus  toimub  vastavate
hammasrataste sisseliilitamise teel
poorde- ja kdiguvollil asuvate si-
durite abil. Muus osas ei erine

Joon. 59. Ekskavaatori 9-257 juhti-
mishoobade asetus:

! — ftombevintsi piduri pedaal; 2 —
tostevintsi piduri pedaal; 3 — tdimbe-
vintsi siduri liilitushoob; 4 — tostevintsi
siduri liilitushoob; 5 — reversisidurite
juhtimishoob; 6 — vasakpoolse roomiku
juhtimishoob; 7 parempoolse roomiku
juhiimishoob; 8 — 'poordepiduri hoob;
9 — kiirustevahetushoob; 10 — poorde-
ja kaigumehhanismi liilitushoob; 11 —
poomi tostevintsi liilitushoob; 12 —
kopa pohja avamise muhvi juhtimis-
hoob; 13 — mootori siduri liilitushoob;
14 — mootori gaasi juhtimishoob.

ekskavaatori 2-252 kinemaatiline skeem ekskavaatori 3 257 kine-

maatilisest skeemist.

Tootamiseks soistel ja norga kandepinnaga pinnastel toodab
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kodumaine {00stus suuremooteliste roomikutega ja madala pinna-
erisurvega eri-ekskavaatoreid 3-352 ja T9-2.

Ekskavaator 2-352 on ehitatud ekskavaatori 3-257 baasil.
Molematel ekskavaatoritel on iihesugused poordeplatvormid ja
ithesugune unifitseeritud toovarustus. Lisa-t66varustusena omab
ekskavaator 9-352 erilist haardkoppa mahuga 0,75 m® turba iimber-
laadimiseks ja profiilkoppa mahuga 0,35 m®, mis laieneb iilespoole
ja on ette nahtud kanalite kaevamiseks.

Joon. 60. Ekskavaator 3-252 kopamahuga 0,25 mS3.

Ekskavaatori roomikkaik on kujutatud joonisel 62. Roomik-
kdigulindi lilid on kombineeritud konstruktsiooniga — valatud
keskosaga ja stantsitud alumise siivendiga. Kdiguraam ja alumine
kdigumehhanism on ekskavaatoril 3-352 samasugused nagu eks-
kavaatoril 9-257.

Roomikute veorataste kditamiseks on ekskavaatorile 9-352 ase-
tatud lisa-kettiilekanne. Poorlemine kantakse horisontaalselt kdigu-
vollilt 7 iile vahevollile 2 ja sellelt — roomikute veoratastele 3.
Sellise iilekandesiisteemi juures tuleb kdiguvolli kettiilekande pin-
., gutamiseks lodvendada roomiku juhtratta telje 7 polte, pingutada
ketti reguleerimispoliidega 5, reguleerida 16tku roomiku veoratta 3
volli 4 poltide pingutamisega ja seejarel kinnitada uuesti roomiku
juhtratta telje 7 polte.

Ekskavaator T9-2 on universaalne ja temal voivad olla jéirg-
mised toovarustused: otsekopp, poordkopp, draglain, kraana, haard-
kopp, ramm ja juurimisseadis. Too6tamisel otsekopaga ja drag-
lainiga on kopamaht 0,35 m®. Too6tamisel poérdkopaga voib kopa-
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Joon. 61. Ekskavaatori 2-252 kinemaatiline skeem.
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maht, olenevalt pinnase omadustest, olla mitmesugune. Kanalite
kaevamiseks varustatakse ekskavaator samuti erilise profiilkopaga.

Ekskavaator TD-2 on esijoones ette ndhtud kuivendustéodeks,
mille tottu tal on pikk ja lai roomikkdik, mis tagab eriti véikese
erisurve pinnasele (kuni 0,15 kg/sm?). Ekskavaatori peamiseks
isedrasuseks on kaks reversiseadist: iiks platvormi pééramiseks ja
teine ekskavaalori edasiliikumiseks. Selline konstruktsioon vahen-
dab aega, mis kulub ekskavaatori sagedasteks edasipaigutamisteks
viikeste kraavide kaevamisel ja suurendab masina tédjoudlust sel-
listel toodel.

Poéordkopaga varustatud ekskavaatori T9 2 iildvaade on toodud
joonisel 63.
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Joon. 62. Ekskavaatori 3-352 roomikkaik:

1 horisontaalne kidiguvoll; 2 — vahevoll; 3 — roomiku veoratas; 4 — veoratta voll;
5 — reguleerimispolt; 6 — vahevdlli laagrl poldid; 7 — roomiku juhtratta telg.

Seoses roomikkdigu pikendamisega on poordkopa poom oma
alumise otsaga Sarniirselt kinnitatud erilisele ettepoole véljatoodud
esitoele, nii et poomi alumise otsa tugiSarniir asub poordeplat-
vormi raamist eespool. -Poomi kannale on kinnitatud nondanime-
tatud «diferentsiaaltrummel». See koosneb kahest vidiksema 1&bi-
mooduga trumlist ja iihest suurema ldbimooduga trumlist
(joon. 64). Trumlid on omavahel jdigalt ithendatud. Vidiksema
labimooduga trumlitele keritakse iile kopa ploki kulgeva trossi
cotsad. Suurema ldbimooduga trumlile kinnitatakse trossi iiks ots,
kuna trossi teine ots keritakse tombevintsi trumlile. Tombevintsi
sisseliilitamisel kerib tross end tombetrumlile ja paneb pddrlema
diferentsiaaltrumli, tommates koppa poomi poole. Kui (ombe-
vintsi trumli sidur on valja liilitatud ja pidur vabastatud, hakkab
kopp liikuma poomist eemale ja paneb diferentsiaaltrumli vastas-
suunas poorlema. Seejuures kerib tombetross end tombetrumlilt
diferentsiaaltrumlile, pannes tombetrumli tiihjalt kaasa poorlema.

Ekskavaatori T3-2 kinemaatiline skeem on toodud joonisel 65.
Mootori vollilt I kantakse podrlemine vgllidel /7 ja [II asuvate
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Joon, 63. Poordkopa-toova-
rustusega ekskavaator T9-2:

1 — poérdeplatvorm {ihes meh-
hanismidega; 2 — laiendatud
tiitipi roomikkdik; 3 — pododrde-
hammasvéd; 4 — pdorde tugi-
rullid; § — haarderullid; 6 —
mootor; 7 — ettepoole vilja too-

dud esitugi; 8 — poom; 9 —
kopavars; 10 — kopp; 11 — di-
ferentsiaaltrummel; /2 — roo-
mikkdigu juhtrattad; 713 — roo-
mikkédigu tugirullid.




vahehammasrataste kaudu iile peaiilekandevollile /V. Vollile /V on
asetatud silinderhammasratas, mis paneb poorlema vintside ham-
masrattad, ja poordemehhanismi reversiseadise koonushammasrat-
tad. Vintside trumlid asuvad vollidel V ja VI; need liilitatakse t66sse
vilis-lintsiduritega ja peatatakse lintpiduritega. Vollil VI asuv
hammasratas hambub vollile VII jédigalt kinnitatud hammasrat-
taga. Seega poorleb voll VII mootori peasiduri sisseliilitamisel
alaliselt. Vollil VII asetsevad kdigumehhanismi reversiseadise
koonushammasrattad.

Joon. 64. Ekskavaatori T9-2 poordkopa-toovarustuse tombetrossi
seadistuse skeem:

1 — tombevintsi trummel; 2 — poomi kannal asuv diferentsiaaltrummel;
8 — tombetross; 4 — poomi plokid; 5 — kopa plokk; 6 — kopa tombetross.

Vertikaalsele reversivollile VIII, millele kantakse poorlemine
iile vollil 7V asuva iihe voi teise reversisiduri sisseliilitamisel, on
kinnitatud hammasratas, mis hambub po6ordevollil /X wabalt aset-
seva hammasrattaga. Poordevolli /X alumisele otsale on kinni-
tatud hammasratas, mis hambub poorderingi paigalseisva hammas-
vooga. Volli /X poorlemisel veereb see hammasratas modda
hammasv6od ja poorab seejuures poordeplatvormi.

Vollil /X asetseva piduriratta alumisse asendisse liikkamisel
hambuvad tema nukid hammasratta nukkidega ja voll /X hakkab
poorlema. Kui piduriratas aga asub iilemises asendis, on ta ham-
bumisest vélja viidud ja voll ei poorle, kuna hammasratas, mis
asub vollil vabalt, jatkab poorlemist. Poordemehhanismi voib
pidurdada, kui piduriratast liikata alumisse asendisse ja tema
pidur kinni tommata. Vollil /X asuv hammasratas hambub vol-
lil X vabalt asetseva hammasrattaga, mille iithendamine volliga
toimub siduri abil. Kui sidur on sisse liilitatud, hakkab voll X
poorlema ja paneb isepidurdava tiguiilekande kaudu poorlema ka
poomi tostevintsi trumli. Poomi tostevintsi trumli poorlemise
suunda muudetakse poordemehhanismi reversisidurite abil.

Kaigumehhanismi vertikaalsele reversivollile X/ kantakse poor-
lemine iile vollil VII asuvate reversisidurite kaudu. Vollil X7 alu-
misele otsale on kinnitatud hammasratas, mis hambub vertikaalse
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kaiguvolli X/I iilemise hammasrattaga. Vertikaalne kaiguvoll
labib o6onsat kesktappi ja paneb koonusiilekande abil poorlema
horisontaalse kaiguvolli XII1.

(
X
X

~
)l
)

N

By
L ] )

Joon. 65. Ekskavaatori T9-2 kinemaatiline skeem.

Vollilt X/II kantakse poorlemine hammasiilekande kaudu iile
vollile XIV ja sellelt — kettiilekande abil roomiku veorataste vol-
lile XV.

Roomiku veo- ja juhtrattad, nagu roomikkdigu tugirullidki, on
kahekordsed.. See on tingitud roomiku liillide suurest laiusest
(1300 mm).

Poorde- ja kdigumehhanismi reversiseadmed on ehituselt iihe-
sugused ja omavad siselint-sidureid. Pohiliselt on ekskavaatori
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T3-2 reversisidurite ehitus analoogiline ekskavaatori 9-252 reversi-
sidurite ehitusele. Viniside vilislint-sidureid liilitatakse sisse servo-
sidurite abil; nende ehitus ja reguleerimine on analoogiline ees-
pooltooduga (vt. p. 11).

21. Ekskavaatorid kopamahuga 0,5—0,75 m?®
Sellest rithmast on kodige rohkem levinud ekskavaator 23-505. -
Seda ekskavaatorit kasutatakse peamiselt otsekopaga varustatuit

viga mitmesugustes tootingimustes. Ekskavaatorit 3-505 voib
eduga kasutada ehitustoodel, samuti ka pinnase kaevandamisel
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Joon. 66. Ekskavaatori 2-505 kinemaatiline skeem.
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vaikestes ja keskmistes karjdarides. Ekskavaator on kergesti kasit-
setav, omab vordlemisi suurt edasiliikumise kiirust, nii et teda
voib kiiresti paigutada {ihelt objektilt teisele. Vorreldes sama
klassi kuuluvate teiste, kuid vanema konstruktsiooniga ekskavaa-
toritega, omab see ekskavaator suuremaid tookiirusi ja toojoudlust.

A i
T
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Joon. 67. Ekskavaatori 2-505 poorde-
platvormi mehhanismide horisontaallige:
I — mootori hoordsidur; 2 — kettiilekanne mootori
vollilt peaiilekandevollile; 3 — vintside ajami
hammasratas; 4 — reversivolli hammasratas;
5 — toovintside volli hammasratas; 6 — reversi-
seadis; 7 — reversisidurid; 8 — h&ordsidur; 9 —
ketiratas; 10 — poomi tostetrummel; 1/ — kopa
pohja avamise mehhanism; /2 — mootori reZiimil poomi allalaskeseadis; 13 ja 14 —
t66vintside hoordsidurid; 715 — kopa survetrumli ajami ketiratas; 76 — kahepoolne

nukksidur.

Ekskavaatorit 3-505 voib {imber seadistada tootamiseks ka
poordkopa, draglaini, haardkopa, kraana, rammi jm. toovarus-
tustega. '

Otsekopa-toovarustusega ekskavaatori 9-505 iildvaade ja meh-
hanismide asetus poordeplatvormil on toodud joonistel 1 ja 2 ning
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ekskavaatori kinemaatiline iildskeem joonisel 66. Joonis 67 kujutab
poordeplatvormi mehhanismide horisontaalldiget.

Vaatleme mehhanismide kinemaatikat joonise 67 jargi.

Mootori volli I (joon. 67) otsas asetseb peasidur 7. Peasiduri
sisseliilitamisel kantakse mootorilt poorlemine kettiilekande abil
iile peaiilekandevolli ketirattale 2. Peaiilekandevolli /I hammas-
ratas 3 paneb poorlema peavintsi reversivollil //7 ja peavintsi vol-
lil 7V asuvad hammasrattad 4 ja 5. Peaiilekandevollil asetseb
reversiseadis 6 {ihes kaksikkoonus-hoordsiduritega 7. Peavintsi
reversivollil [/ asuvad kaksikkoonus-hoordsidur 8, Kkettiilekande

4 5
,/_ﬁ 4_- : {5 i
; > " ==

walleSl BN
\ \\ N N\ Kettiilehanne

3 K " survetrumii juurde
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Joon. 68. Kopa survemehhanismi reversseerimise skeem (tdhendused
vt. joon. 67).

ketiratas 9, kahepoolne nukksidur /6 ja poomi tostetrummel 10,
kuna vollil /V toovintsid ja kopa pohja avamise mehhanism /1.
Peale selle asuvad vollide [/] ja IV otstel mootori reziimil poomi
allalaskeseadise 12 ketirattad.

Toovintside trumlid, mis asetsevad vabalt vollil /V kuullaagri-
tel, iihendatakse tootamisel volliga siselint-sidurite 13 ja 14 abil
ning pidurdatakse vélislint-piduritega. Vollil /V on néidatud t66-
vintside kaks seadistust: iilemine — tootamiseks otsekopaga sol-
tumata survel (4; ja A;) ja alumine — tootamiseks draglainiga
(B ja B). Vintside timberseadistamiseks on trumlid ja keti-
rattad vahetatavad. Kopa survemehhanism kéitatakse kettiilekan-
dega ketirattalt /5. Ketiratta 15 poorlemise suuna muutmine toi-
mub hoordsidurite /3 ja 8 vaheldumisi sisseliilitamisega. Kopa-
varre ettepoole liikkamisel on sidur 8 vilja liilitatud, sidur /3 aga
sisse liilitatud. Seejuures on ketiratas 15 siduri /3 kaudu iihenda-
tud volliga IV ja poorleb koos temaga samas suunas. Samal ajal
paneb kettiilekanne vollilt /V ketiratta 9 iithes volliga /// poorlema
samas suunas, nagu poorleb voll /V. Vollil /II vabalt kuullaagril
asuv hammasratas 4 poorleb alaliselt sellele vastassuunas. Kopa-
varre tagasitombamiseks liilitatakse sisse sidur 8, kuna sidur 13
liilitatakse vélja. Seejuures iihendatakse hammasratas 4 volliga I/
ja ketiratas 9 hakkab koos volliga poorlema samas suunas nagu
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hammasratas 4, s. o. eelmisele poorlemissuunale vastassuunas,
andes selle poorlemise kettiilekande kaudu edasi ketirattale 75.

Niillikuks selgituseks on joonisel 68 toodud kopa survemehha-
nismi reversseerimise skeem. Pidevjoonega margitud nooled nii-
tavad hammasrataste ja ketirataste poorlemise suunda kopavarre
ettepoole liikkkamisel, kuna punktiirjoonega nooled — nende poor-
lemise suunda kopavarre tagasitombamisel. ;

Joon. 69. Poomi allalaskekiiruse
piiraja mehhanism:

a ja b — esimest konstruktsiooni piiraja,

millega varustatud ekskavaatorid 3-505 nr. 1

kuni nr. 1200; ¢ — uut konstruktsiooni piiraja,
alates nr. 1200.

Ketiratas 9 (joon. 67) iihendatakse volliga /1] kahepoolse nukk-
siduri 76 abil. Kui sidur asub vasakpoolses asendis, on voll iihen-
datud ketirattaga 9, asub aga sidur parempoolses asendis, on voll
ithendatud poomi tostetrumliga 70. Poomi tostmiseks tuleb sisse
lillitada kaksikkoonus-hoordsidur 8, kuna poomi allalaskmine toi-
{nub lintpiduri abil, mille piduriratas on valatud {ihes tiikis trum-
iga 10. ) :

Poomi ohutuks™ allalaskmiseks on peavintsi volli IV otsas ette
ndhtud poomi allalaskekiiruse piiraja 712. Selle.piiraja ketiratas
on iilekandeketi abil ithendatud poomi tostetrumli 70 kiilge kinni-
tatud ketirattaga.

Piiraja (joon. 69, a ja b) kujutab enesest automaatset tokke-
ratas-sidurit, mille tokkeratas 5 on kiiluga kinnitatud peavintsi
volli 7V otsale. Ketiratas 2 asetseb vabalt samal vollil kuullaag-
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ril 6. Paigalseisva poomi ja poodrleva peavintsi volli /V puhul
seisab paigal ketiratas 2, kuna siduri liistud 8 piiiavad hoorumise
tottu poodrata rongast 7, mis veidi. nihkudes poorab hoovakest 3 -

//u. 0000y
7

S§Y oot
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kellaosuti liikumise vastas-
suunas, mistottu link 4 viiak-
se vdlja hambumisest tokke-
rattaga 5.

Piduri abil poomi allalask-
misel podrleb poomi toste-
trummel kellaosuti liikumise
suunas ja paneb samas suu-
nas iilekandeketi kaudu poor-
lema ka piiraja ketiratta 2
peavintsi volli otsas.

Kui selle ketiratta poor-
lemise kiirus ei {ileta pea-
vintsi volli péérlemise kiirust,
ei astu poomi allalaskekii-
ruse piiraja mehhanism tege-
vusse. Niipea aga, kui poomi
allalaskekiirus suureneb nii-
vord, et ketiratas 2 hakkab
kiiremini poérlema kui pea-
vintsi voll, jarelikult ka Kkii-
remini kui réngas 7, poor-
dub hoovake 3 Sarniiril 9 ja
viib linki 4 hambumisse tok-
kerattaga 5, nii et poom hak-
kab alla laskuma kiirusega,
mis vastab peavintsi volli
poorlemise kiirusele.

Tédiustatuma ja kindlama
konstruktsiooniga poomi alla-
laskekiiruse piiraja mehha-
nismi kasutatakse ekskavaato-
ritel 9-505, alates viljalaske
nr-ist 1200, ja on kujutatud
joonisel 46b%.

Joon. 70. Otsekopa-tddévarustusega
ekskavaatori 3-505 kopa surve-
mehhanismi trumli ja plokkide
16ige:

1 — kopa survemehhanismi trummel;
2 — trumli ajami kettiilekanne; 3 —
tagasitombetross; 4 — survetross; 5§ —
kopavarre kandetelg; 6, 6° ja 6 — kopa
survemehhanismi plokid; 7 — kopavars;
8 — sadullaager; 9 — poomi iilemise
otsa plokid; 10 — poomi riputusplokid:
11 — kopa plokk.
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Joon. 71. Ekskavaatori 23-505
kdigu- ja poérdemehhanismi
vertikaallGige:

I — kaksikhammasratas; 2 — poér-
dehammasratas; & — hammasvéo;
4 — poordepidur; 5 — podrdevolli
ajami hammasratas; 6 — vertikaal-
se kdiguvolli hammasratas; 7 —
koonushammasiilekanne; 8 — nukk-
sidurid; 9 — plokatsid; 10 — kiigu-
mehhanismi pidur; /7 ja 12 — nukk-
sidurid.
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Peavintsi volli /V otsale on kiiluga kinnitatud kuuekandiline
nukkidega ketas 3, mille iimber v6ib vabalt poorelda ketiratas 2.
Kiilukujulistesse piludesse ketta ja ketiratta poia vahel on asetatud
terasrullid 5, mis nihkuvad ketta 3 poorlemisel hoorumise tottu
pilu laiemasse osasse, surudes kokku vedrud 4. Selline olukord
kestab seni, kuni ketiratas 2 seisab paigal voi poorleb viiksema

kiirusega kui ketas 3.
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Joon. 72, Ekskavaatori 3-505 o 1978
hiidraulilise juhtimise pohimot-
teline skeem: 21

; 3

1 — pump; 2 — olipaak; 3 — iile-
vooluklapp; 4 — tagasiléogiklapp;
5 — akumulaator; 6 — filter; 7 —
jaoti; 8 — siibrikarbid; 9 — tagasi-
voolu-kollektor; 10 — té6manomee-
ter; 1/ — kopa pohia avamise muhvi
6lijuhe; 12 — peavintsi parempoolse

trumli h6ordsiduri  Slijuhe; 13 —
kdigumehhanismi vasakpoolse nukk-
siduri G&lijuhe; 14 — kidigumeh-
hanismi parempoolse nukksiduri &li-
juhe; 15 — peavintsi reversi /
héordsiduri Glijuhe; 16 — peavintsi
vasakpoolse trumli hdoordsiduri oli-
juhe; 17 — poddrdemehhanismi piduri - L 5
olijuhe; /8 — kdigumehhanismi piduri :
olijuhe; 19 — vasakpoolse reversi- .

siduri dlijuhe; 20 — parempoolse 6
reversisiduri o6lijuhe; 2/ — kontroll- AT

manomeeter.

Poomi allalaskmisel hakkab ketiratas 2 poorlema peavintsi
volli IV podrlemise suunas. Kui seejuures ketiratas hakkab poor-
lema suurema kiirusega kui ketas 3, kiilub rull § end hoorumise
tottu kinni kiilukujulises pilus ketta ja ketiratta poia vahel, mille
tagajérjel ketas 3 ja ketiratas 2 hakkavad koos pdoérlema peavintsi
volli kiirusega. Sama kiirusega hakkab poorlema ka poomi toste-
trumli ketiratas; seega toimul poomi allalaskmine kiirusega, mis
vastab peavintsi volli poorlemise kiirusele. See uus piiraja
konstruktsioon on osutunud kiillaldaselt tookindlaks, kuid siiski
tuleb selle eest hoolitseda, et poomi allalaskepidur oleks alati
korras.

Joonisel 70 on kujutatud otsekopa-toovarustusega ekskavaatori
9-505 survemehhanismi trumli ja plokkide l4bildige. Survemeh-
hanismi trummel / asub poomi kandeteljel ja kiitatakse keti-
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rattalt 15 (joon. 67) kettiilekandega 2. Trumlile kinnitatakse
kopavarre tagasitombetrossi 3 {iks ots ja survelrossi 4 kaks otsa.
Kopavarre kandeteljele 5 on asetatud kolm plokki: keskmine plokk
tagasitombetrossi juhtimiseks ja kaks ddarmist plokki 6’ ja 6” —
survetrossi kahe haru jaoks. Tagasitombetross 3 kulgeb trum-
lilt 7 iile ploki 6 ettepoole ja kinnitatakse kopavarre 7 alumise otsa
kiilge. Survetross kulgeb trumlilt iile ploki 6’ kopavarre iilemise
otsa poole, 1dheb seal iile iihtlustusploki ja poordub iile ploki 6”
tagasi survetrumli juurde, kus ta kinnitatakse trumli teisele otsale.
Tagasitombetross 3 ja survetross 4 keritakse trumlile / vastas-
suunaliselt. Surve puhul keritakse tagasitombetross trumlilt 7
maha, survetross aga trumlile peale, mille tottu kopavars. iihes
kopaga surutakse ettepoole.

Kopavarre tagasitombamisel poorleb survemehhanismi trummel
vastassuunas, mistottu survetross keritakse samaaegselt trum-
lilt 7 maha, tagasitombetross aga trumlile peale, ning kopavars
liigub tagasi. Edasi-tagasi liikumisel liugleb kopavars sadulas 8,
mis voib kitkuda laagritel telje 5 timber.

Peale kopa survemehhanismi trumli ja plokkide on joonisel 70
nididatud loikes poomi {ilemise otsa plokid 9, poomi riputus-
plokid 10 ja kopa plokk 11.

Joonisel 71 on ndha ekskavaatori 2-505 kdigu- ja poordemeh-
hanismi vertikaalldige. Peaiilekandevollilt // kantakse poorlemine
iile vertikaalsele reversivollile V ja vahevollile VI. Nendele vol-
lidele on asetatud kédiguvahetuse hammasrattad 7/, mis voimalda-
vad anda poordeplatvormile kaht poordekiirust ja ekskavaatorile
kaht liikumiskiirust. Vollilt VI antakse poorlemine edasi poorde-
vollile VII, mille alumisele otsale. on kinnitatud hammasratas 2,
mis hambub hammasvéoga 3. Hammasvod 3 on sisehambumisega.
Volli VII iilemisel otsal asub poérdemehhanismi lintpidur 4. Vahe-
hammasratas 5 asetseb poordevollil kuullaagritel ja hambub verti-
kaalse kidiguvolli VI/I hammasrattaga 6. Poorlemise iilekandminé
poorde- ja kdigumehhanismidele toimub nukksidurite 17/ ja 12
timberliilitamisega. Vertikaalselt kdaiguvollilt VIII kantakse poorle-
mine iile horisontaalsele kdiguvollile /X koonushammasrattapaari 7
kaudu. Roomikute sisse- ja viljaliilitamine toimub nukksiduri-
tega 8, kuna roomikute jaikpidurdus plokatsitega 9. Ekskavaatori
pidurdamiseks liikumisel on horisontaalsele kdiguvollile ette néh-
tud pidur 10.

Ekskavaatori 9-505 pohiliste toomehhanismide juhtimine toimub
hiidrauliliselt. Ekskavaatori hiidraulilise juhtimise pohimotteline
skeem on toodud joonisel 72. Pump I imeb paagist 2 oli ja surub
teda tagasiloogiklapi 4 kaudu akumulaatorisse 5. Akumulaatori
tilesanne on hoida oli piisiva toorohu all ja olla olirohu ajutise
tagavara anumaks. Akumulaatorist 1abib oli filtri 6 ja jouab rohu
all olijaotini 7 ja siibrikarpideni 8. Juhtimispuldi késihoobade
sisseliilitamisel nihutatakse vastavaid siibreid selliselt, et need
avavad kanaleid rohu all oleva oli edasipaasuks ldbi siibrikarpide
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ja olijuhtmete kaudu vastavate mehhanismide hiidraulilistesse t66-
silindritesse. Juhtimispuldi kdsihoobade neutraalasendisse tagasi-
liikkamisel sulgevad siibrid olile padsu olijaotist toosilindritesse ja
iihendavad neid oli tagasivoolukollektoritega 9. Tagasivoolukol-
lektorist voolab oli paaki 2, kusjuures rohk téosilindrites langeb
nullini. Akumulaator tagab iihtlast t66rohku ka sel juhul, kui
mitu t66silindrit on samaaegselt sisse liilitatud. Akumulaator
reguleeritakse suurimale (40 at) toorohule. Kui 6lirohk akumu-

Joon. 73. Ekskavaatori 3-505 juhtimishoobade asetusskeem:

I — peavinisi parempoolse trumli hodrdsiduri ja kopa pohja avamise mehhanismi Ifilitus-
hoob; 2 — roomikute juhtimishoob; 3 — peavintsi vasakpoolse trumli ja peavintsi reversi
hoordsidurite juhtimishoob; 4 — poordemehhanismi  pidurihoob; 5 — kiigumehhanismi
pidurihoob; 6 — reversisidurite juhtimishoob: 7 — mootori peasiduri liilitushoob; 8 — moo-
torl poorete regulaatori hoob; 9 — poomi tdstetrumli pidurihoob; 10 — poomi tdstetrumli
tokkelingi lillitusrongas; 1/ — kiiruste- ja kiiguvahetushoob; /2 — kiigu- ja poéordemeh-
hanismide nukksidurite liilitushoob; 13 — peavintsi parempoolse trumli piduri pedaal;
14 — peavintsi vasakpoolse trumli piduri pedaal.

laatoris touseb sellest korgemale, vajutab akumulaatori kolvi varre
ots iilevooluklapile 3, mille tagajérjel avaneb klapi iilevooluava ja
pumbast tulev 6li voolab tagasi paaki 2, kusjuures 6li pédis surve-
siisteemi on tagasiloogiklapiga suletud. Ulevooluklapp 3 ja tagasi-
166giklapp 4 on konstruktiivselt kokku ehitatud, meodustades
jaotuspea.

Hiidrauliline siisteem varustatakse to6manomeetriga 10 ja kont-
rollmanomeetriga 2/. Mariomeeter /0 naitab t66rohku siisteemi 16i-
gus filtrist 6 kuni olijaotini. Kontrollmanomeeter 2/ on ette nih-
tud viltfiltri 6 korrasoleku kontrollimiseks ja niitab 6lirohku siis-
teemi 16igus pumbast kuni filtrini. Kui 6lirohk selles 16igus touseb
iile 40 at, siis naitab see, et viltfilter on ummistunud.
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Hiidraulilise siisteemi iiksikasjaline kirjeldus on toodud punk-
tis 22, :
Hiidraulilise siisteemi teenindamisel tuleb pddrata erilist tdhele-
panu oli puhtusele ja sellele, et tolm ei satuks siisteemi nii varske
oli juurdevalamisel kui ka remontimisel. Filtrid tuleb perioodiliselt
jarele vaadata ja puhastada. Oli ringluse tottu siisteemis pohjus-
tab sinna sattunud mustus, mis ldbib kogu siisteemi, selle hulgas
ka pumpa ja siibreid, viltimatult ebanormaalset toGtamist voi
vigastusi. Oli peab vastama oma omadustelt rangelt aastaaja ja
ohu temperatuuri nouetele:

1) kui ohu temperatuur on alla —30°C, kasutatakse oli
I'M-112; ;
2) ohu temperatuuri puhul —30° kuni 0°C — transformaa-

toridli viskoossusega Engleri jargi Eso = 1,8%

3) ohu temperatuuri puhul 0° kuni +15°C — «védrtnaoli 3»
voi «turbiinioli JI» viskoossusega Engleri jirgi Esp = 2,8—3,2°;

4) ohu temperatuuri puhul --15° kuni +4-30°C — «masina-
oli C» voi «masinadli C¥Y» viskoossusega Engleri jargi Eso =
e B G5

5) ohu temperatuuri puhul iile 430°C — «avtool 18», «avio-
oli M3C», voi «kompressorioli -T» viskoossusega Engleri jargi
Eio0 = 2,2—3°.

Tootamisel peab ekskavaatoril olema alati oli tagavaraks. Oli
tuleb hoida kinnistes noudes. Kui ekskavaator on kolm kuud pide-
valt té6tanud, tuleb 0li siisteemis uuendada. Kogu hiidraulilise
juhtimissiisteemi 6limaht on 45 liitrit.

Ekskavaatori -505 juhtimishoobade asetusskeem on toodud joo-
nisel 73.

Hoob 7. Hoova tombamisel enda poole liilitatakse sisse pea-
vintsi parempoolse trumli hoordsidur (kopa tostmine); hoova liik-
kamisel paremale poole liilitatakse sisse kopa pohja avamise hoord-
sidur (kopa tithjendamine).

Hoob 2. Hoova tombamisel enda poole liilitatakse vélja ja
pidurdatakse jdigalt vasakpoolne roomik (poore vasakule); hoova
endast eemale liikkamisel liilitatakse vélja ja pidurdatakse jdigalt
parempoolne roomik (pdore paremale).

Hoob 3. Hoova tombamisel enda poole liilitatakse sisse pea-
vintsi reversi hoordsidur (kopavarre tagasitombamine); hoova
endast eemale liikkamisel liilitatakse sisse peavintsi vasakpoolse
trumli hoordsidur (surve).

Hoob 4. Hoova tombamisel enda poole liilitatakse sisse poorde-
mehhanismi pidur.

Hoob 5. Hoova tombamisel enda poole liilitatakse vilja kadigu-
mehhanismi pidur.

Hoob 6. Hoova tombamisel enda poole liilitatakse sisse vasak-
poolne reversisidur, millele vastab platvormi poore paremale voi
ekskavaatori tagasikdik (roomikkdigu veorattad on tagapool);
hoova liikkamisel enesest eemale liilitatakse sisse parempoolne
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Joon. 74. Ekskavaator 3-502 kopamahuga 0,5 m3:

! — mootor; 2 — mootori reduktor; 3 — peaiilekandevoll;
4 — toovintside voll; 5 — harktugi; 6 — pdérde hammasvéo;
7 — roomikkiik; 8 — poom; 9 — kopavars; 10 — kopp;
11 — {3ste-survetross; 12 — poomi iilemise otsa plokid;
18 — kopa plokk; 14 — kopa survetrummel; /5 — hammas-
latt-survemehhanism; 16 — poomi tdstepolispast; 17 — kopa-

varre tagasitombetross.




reversisidur, millele vastab platvormi poore vasakule voi ekska-
vaatori edasikéik.

Hoob 7. Adrmine eesasend vastab mootori peasiduri viljaliili-
tusele; hoova tombamisel tahapoole liilitatakse sisse peasidur.

Hoob 8. Hoova liikkamisel ettepoole touseb mootori poodrete
arv, hoova dirmine tagumine asend vastab mootori minimaalsele
poorete arvule koormata tootamisel.

Hoob 9. Hoova tombamisel iilespoole suureneb pidurdusjoud
poomi tostetrumli kinnitommatud piduril; hoova litkkamisel alla-
poole vabastatakse poomi tostetrumli lintpidur poomi allalask-
miseks.

Hoob 70. Toru lohesse paigutatud rongas vastab poomi toste-
trumli tokkeratta lingi sisseliilitusele; toru Iohest viélja tommatud
rongas vastab tokkeratta lingi véljaliilitusele.

Hoob 11. Hoova iilemine asend vastab ekskavaatori suuremale,
alumine asend aga vidiksemale poorde- ja kdigukiirusele.

Hoob 2. Hoova iilemine asend vastab péordemehhanismi nukk-
siduri sisseliilitusele, alumine asend aga kdigumehhanismi nukk-
siduri sisseliilitusele.

Pedaal 13. Vajutamisel pedaalile liilitatakse sisse peavintsi
parempoolse trumli pidur.

Pedaal 74. Vajutamisel pedaalile liilitatakse sisse peavintsi
vasakpoolse trumli pidur.

Hoob 15 (joonisel 73 niitamata). Hoova tombamisel enda
poole liilitatakse sisse poomi tostetrummel, hoova liikkamisel
endast eemale liilitatakse sisse peavintsi reversi ketiratas.

Kodumaine toostus toodab veel ekskavaatoreid 3-502 ja
OM-202 kopamahuga 0,5 m®.

Ekskavaator 9-502 on sojajargne toode ekskavaatori JIK-0,5-A
asemel. Seda tiilipi ekskavaatorid on hasti vastupidavad ja oma-
vad vordlemisi lihtsat konstruktsiooni. Ekskavaatori 3-502 pohi-
liseks toovarustuseks on otsekopp. Peale otsekopa on ekskavaato-
rile ette ndhtud veel draglaini-, péérdkopa-, kraana- ja haardkopa-
toovarustused.

Ekskavaatori 3-502 iildvaade on antud joonisel 74. Ekskavaa-
tor kditatakse mootoriga KIIM-46 voimsusega 80 HJ. Pdorlemine
kantakse mootorilt iile peaiilekandevollile hammasratasreduktori
abil. Toovintsidel on iihine voll. To6tamisel otsekopaga kasutatakse
soltuvat survet. Surve kopale teostatakse hammaslattmehhanismi
abil. Ekskavaatoril on vilislint-reversisidurid, vilishambumisega
hammasvéé ning tugirullidega ja koormatud kesktapiga tugi-
poordeseadis.

Ekskavaatori iildine kinemaatiline skeem on toodud joonisel 75.
Mootori vollilt I/ kantakse podrlemine hammasratasreduktori 2
abil iile peaiilekandevollile 3. Téovintsid 5 ja 6 kiitatakse peaiile-
kandevollil asuva silinderhammasratta 4 kaudu. Toovintsid liili-
tatakse sisse vilislint-siduritega servosidurite abil ja pidurda-
takse — wvilislint-piduritega. Peaiilekandevollil  asuvad veel
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reversiseadise koonushammasrattad iihes siduritega, millede abil
pannakse poorlema vertikaalne reversivoll 8. Vertikaalse reversi-
volli alumiselt hammasrattalt 8 kantakse poorlemine iile ekskavaa-
tori poorde- ja kdigumehhanismidele. Poordevoll 9 liilitatakse sisse
nukksiduriga 10, kuna vertikaalne kédiguvoll 7/ — nukksiduriga 12.
Platvormi péoramiseks on poordevolli 9 alumine hammasratas vii-
dud hambumisse poorderingi hammasvooga 13. Vertikaalselt
kédiguvollilt 77 kantakse poorlemine koonushammasrattapaari- 15
kaudu iile horisontaalsele kdiguvollile /4. Roomikutele kantakse

Joon. 75. Ekskavaatori 3-502 kinemaatiline skeem:

! — mootori v6ll; 2 — hammasratasreduktor; 3 — peaiilekandevoll; 4 — vintside ajami
hammasratas; 5 ja 6 — toovintsid; 7 — reversisidurid; 8 — vertikaalne reversivall;
9 — poordevoll; 10 — podordevolli nukksidur; 11 — vertikaalne kidiguvoll; 712 — kiigu-
mehhanismi nukksidur; 13 — péordehammasvod; 14 — horisontaalne kdiguvall; 15 — kai-
gumehhanismi koonusiilekanne; 16 — kettiilekanded roomikutele; 17 — nukksidurid; 18 —
poomi tostevints; 79 — tiguiilekanne; 20 — hammasratas poomi tdstevintsi sisseliilitamiseks.

litkumine iile kettiilekannetega /6. Roomikud liilitatakse sisse ja
vilja nukksiduritega 17 ja pidurdatakse jédigalt, viies need sidu-
rid kdiguraamiga jdikithendusse. Poomi v0i esitoe tostmiseks on
ekskavaator varustatud erivintsiga /8. Selle vintsi trummel aset-
seb eriteljel. Vints kiitatakse tiguiilekandega 19, mille silinder-
hammasratas 20 viiakse hambumisse pdordevollil 9 asuva iilemise
hammasrattaga.

Nagu iilal mainitud, on ekskavaatoril 9-502 otsekopa-t6ovarus-
tuse puhul s6ltuv survemehhanism. Vollil 4 (joon. 74) asuvad
kaks toovintsi: vasak- ja parempoolne. Vasakpoolne on tostevints,
kuna parempoolne tombevints; tombevintsiga toimub kopavarre
tagasitombamine. Trossi // kasutatakse kaevandamisel nii kopa
tostmiseks kui ka surve tekitamiseks. See tross, mille -iiks ots on
kinnitatud tostevintsi trumlile, kulgeb {ile masti {ilemise otsa
vasakpoolse ploki 72, laheb {imber kopa ploki /3, sealt iile poomi
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iiiemise otsa parempoolse ploki /2 ja kinnitatakse survemehha-
nismi trumlile /4. Kopavarre tagasitombetross 17 on iihe otsaga
kinnitatud samale trumlile 74, kuna teise otsaga tombevintsi trum-

y77777777777777+

Joon. 76. Ekskavaatori OM-201 kinemaatiline skeem.

lile. Survetrummel 74 ja kopa survemehhanismi hammasrattad on
jdigalt kinnitatud vollile. Volli poorlemisel nihutavad need ham-
masrattad, hambudes kopavarre hammaslatiga, kopavart vastavalt
poorlemise suunale edasi voi tagasi. s
Tostetross 711, mis kaevamisel keritakse tostevintsi trumlile,
kerib end seejuures tombudes pingule survetrumlilt 74 maha, pan-
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Joon. 77. Ekskavaatori 2-752 kinemaatiline skeem:

1 — mootor; 2 — hammasiilekanne mootorilt; 3 — peaiilekandevéll; 3a —
reversimehhanism; 4 — tombevints; 5 — tostevints; 6 — kopa survemehha-
nism; 7 — poomi iilemise otsa plokid; 8 — kopa plokk; 9 — poomi toste-
vints; 10 — f{ilemine kidigumehhanism; I — alumine kdigumehhanism;
12 — roomikkdik; 18 — roomikute liilitusmehhanism; 14 — podrde
hammasvaéo.




nes teda poorlema kellaosuti litkumise suunas, mistottu kopavars
ithes kopaga liigub ettepoole, tekitades kaevamisel survet. Kopa-
varre tagasitoomiseks liilitatakse tombevints sisse. Tross /7, mis
seejuures keritakse selle vintsi trumlile, kerib end survetrumlilt 74
maha, pannes selle poorlema kellaosuti liikumisele vastassuunas,
mistottu kopavars iihes kopaga liigub tagasi.

Nagu kopa soltuva surve kirjeldusest ndha, oleneb survejoud
tostejoust: mida suuremat joudu vajatakse kopa tostmiseks kaeva-
misel, seda suurem on kaevamise! surve kopale. Kui ekskavaatori
juht ei ole kopa tditumise tee pikkust Oigesti arvestanud ja votab
liiga paksu kaevekihi, siis kutsub tostetrossi tombejou suurenemine
esile ka surve suurenemise kopale, mistottu kopp tungib veelgi
siigavamale maasse. Sel juhul tuleb kopp alla lasta ja votta ohem
‘kaevekiht, mille tagajdrjel aga vidheneb t66joudlus.

Kopavarre tagasiliikumisel keritakse tostetross survetrumlile
ja kopp hakkab tousma. Et viltida kopa tousu tagasiliikumisel,
tuleb tombetrumli sisseliilitamisega samaaegselt vabastada toste-
trumli pidur. So6ltuva kopasurvega ekskavaatori juhtimine nouab
juhilt korget kvalifikatsiooni.

Joonisel 76 on toodud ekskavaatori OM-201 kinemaatiline
skeem. See ekskavaator omab vorreldes ekskavaatoriga 3-505
vdiksemaid tookiirusi ja madalamat tunni-t66joudlust, kuid on
hédsti vastupidav to66tamisel. Ekskavaator tootab peamiselt otse-
kopaga, kuid on oma mehhanismide ehituselt universaalne, sest ta
voib tootada samuti poérdkopa-, draglaini-, kraana- voi haard-
kopa-toovarustusega. Ekskavaatori juhtimine on mehaaniline.

Nagu kinemaatilisest skeemist nahtub, kantakse po6rlemine
mootorilt / kaht kiirust omava reduktori 2 kaudu iile peaiilekande-
vollile 3 ja téovintsidele 4. Reversiseadise vertikaalvoll 5 kannab
poorlemise iile poordevollile 6 ja vertikaalsele kdiguvéllile 7. Hori-
sontaalne kdiguvoll 8 on tervikuline; kidiguvolli otstel asuvad toru-
vollid 9 iihes ketiratastega poorlemise iilekandmiseks roomikute
veoratastele kettiilekande abil. Toruvollid ja iihtlasi ka roomikud
liilitatakse sisse nukksiduritega. Toruvollil asuv nukksiduri ketas
on iihtlasi ka pidurirattaks. Kui molemad nukksidurid on sisse liili-
tatud, liigub ekskavaator otse. Liilitades vilja kas parem- voi
vasakpoolse nukksiduri ja pidurdades selle piduriratast, voib
ekskavaatorit poorata vastavalt kas paremale voi vasakule. Ekska-
vaatori platvormi poordeseadis koosneb rullide-ringist iihes haarde-
rulliga ja vélishambumisega hammasvoost.

Ekskavaatori OM-201 erinevuseks on kaheastmeline reduktor,
mis tagab platvormile kaks poordekiirust ja ekskavaatorile kaks
kaigukiirust iihe horisontaalse hammasrataste reaga poorde-
platvormil.

Joonisel 77 on toodud ekskavaatori 9-752 kinemaatiline skeem.
Suur osa seda tiilipi ekskavaatoreid kiitatakse elektrimootoriga
(2-751). Alates 1950. aastast varustatakse ekskavaatorid diisel-
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mootoriga KIIM-46. Need ekskavaatorid tootavad otsekopa-, drag-
laini- ja kraana-téovarustustega.

Nagu kinemaatilisest skeemist ndhtub, on platvormil iiks
poordekiirus ja ekskavaatori liikumisel {iks kdigukiirus. Ekskavaa-
toril on soltuv hammaslatt-survemehhanism; vintsidel ja reversi-
seadisel on vilislint-sidurid; jouiilekanne mootorilt peaiilekande-
vollile toimub hammasratastega. Ekskavaatoril on mehaaniline
juhtimisseadis hoovastiku abil. Vorreldes ekskavaatoriga 3-505
omab ekskavaator 9-752 madalamaid tookiirusi.

22. Ekskavaator kopamahuga 1,0 m®

Sellesse ekskavaatorite klassi kuulub ekskavaator 3-1004
(joon. 3). See ekskavaator on ette ndhtud mullatoodeks ehitusplat-
sidel, suurte siivendite kaevamiseks, muldkehade ja tammide ehi-
tamiseks, samuti ka pinnase kaevandmiseks keskmistes karjadri-
des. Ekskavaatori 2-1004 peamiseks toovarustuseks on otsekopp.
Peale otsekopa varustatakse ekskavaator veel draglainiga ja kasu-
tatakse ka kraanana iimberlaadimis- ja ehitustoodel. Tootamisel
kraanana on ekskavaatori 3-1004 suurim tostejoud 15 t poomi
pikkusel 13 m ja 7,0 t poomi pikkusel 23 m.

Ekskavaatorit toodetakse kaht marki: mark 2-1004 — sisepolemis-
mootoriga ja mark 9-1003 — elektrimootoriga. Esimesel juhul on
ekskavaator varustatud diiselmootoriga voimsusega 150 HJ; teisel
juhul — kolmefaasilise elektrimootoriga voimsusega 80 kW. Eks-
kavaatori pohilisi toomehhanisme juhitakse hiidrauliliselt.

Joonisel 78 on toodud ekskavaatori 3-1004 kinemaatiline skeem.
Mootori vollilt 7 kantakse poorlemine hammasratasreduktori
kaudu iile vollile /IT ja sealt hammasiilekandega peaiilekandevol-
lile IV. Peaiilekandevollil asuvad silinderhammasratas, mis ham-
bub téovintside hammasrattaga, peavintsi reversi hoordsidur ja
poorde- ning kidigumehhanismide reversi koonushammasrattad
ithes hoordsiduritega. Ekskavaatori poordeplatvormil on iiks poorde-
kiirus ja ekskavaatori edasilifkumisel iiks kédigukiirus. P66rdemeh-
hanism liilitatakse sisse poordevollil /X asuva nukksiduriga, kuna
kdigumehhanism — vertikaalsel kédiguvollil X/ asuva nukksidu-
riga. Vasak- ja parempoolne roomik liilitatakse sisse horisontaal-
sel kidiguvollil X/I asuvate nukksiduritega. Sidurite viljaliilitami-
sel voib roomikuid jdigalt pidurdada, viies nukksidurite kettad
jaikiihendusse kédiguraami plokatsitega. Samal vollil X/I asub ka
kdigumehhanismi pidur.

Toovintside ehitus on olenevalt toovarustusest mitmesugune.
Vintse seadistatakse toovarustuste vahetamise puhul {imber trum-
lite ja ketirataste vahetamise teel, jdttes alles vintside pohiosad.

Tootamiseks otsekopaga iihendatakse voll V' kettiilekande 7 abil
volliga IV. Kettiilekande vedav ketiratas 2 voib vabalt pdorelda
vollil IV ja tema iihendamine volliga toimub peavintsi reversi
hoordsiduri 3 abil. Ketiratas 2 paneb keti kaudu poorlema keti-
ratta 4, mis on ketirattaga 5 iihes tiikis valatud. Ketirattalt 5 kan-
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takse poorlemine keti abil iile ketirattale 6, mis asub vollil VI,
mille telje {imber toimub ka poomi kallutamine. Ketiratas 6 on
ithes tiikis valatud ketirattaga 7, mis paneb keti kaudu poorlema
survemehhanismi vollil VII kiiluga jdigalt kinnitatud ketiratta 8.
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Joon. 78. Ekskavaatori 3-1004 kinemaatiline skeem:

a — tédtamisel otsekopaga; b — toéotamisel kraanaga: ¢ — tédtamisel draglainiga.
Samale vollile on veel kinnitatud kaks hammasratast 9, mis ham-
buvad kopavarre hammaslattidega.

Seega toimub wolli V/I poorlemisel ithes voi teises suunas
kopavarre ettepooleliikumine surve tekitamisega kaevandamisel voi
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tagasiliikumine. Volli poorlemise suunda muudetakse vollil ™ V
asuva vasaku vintsi hoordsiduriga ja vollil /V asuva hoordsidu-
riga 3. Surve tekitamiseks liilitatakse sisse vollil V asuv hdord-
sidur, seejuures poorlevad ketirattad 4 ja 5 koos volliga V. Kopa-
varre tagasitombamiseks liilitatakse vollil V ~asuv hoordsidur
vilja, vollil IV asuv sidur aga — sisse; seejuures poorlevad keti-
rattad 4 ja 5 samas suunas nagu voll IV, s. o. volli V péorle-
misele vastassuunas. Poomi riputuse polispastilt kulgev tross kinni-
tatakse vollil XV asuvale trumlile.

Ekskavaatori iimberseadistamisel kraanana tootamiseks voe-
takse toovintsilt ketirattad 4 ja 5 maha ja nende asemele montee-
ritakse vintsile trummel 77, millele keritakse raskuste tostetross.

Draglainiga to6tamiseks iimberseadistamisel jéetakse vasak-
poolsele vintsile sama trummel 7/, nagu té6tamisel kraanana,
kuid temale keritakse tombetross. Tostetrossi pealekerimiseks mon-
teeritakse parempoolsele vintsile suurema ldabiméoduga trummel 12.

Joonisel 79 on antud ekskavaatori 3-1004 hiidraulilise juhtimise
iildskeem. Hiidraulilise juhtimise seadis koosneb pumbaga ja pum-
bata siisteemist. Pumbaga siisteem teenindab péérdemehhanismi
pidurit, kdigumehhanismi pidurit, peaiilekandevalli reversisidureid,
vintside hoordsidureid, peavintsi reversi hoordsidurit ja kopa pohja
avamise melihanismi sidurit. Pumbata siisteemi kasutatakse t60- .
vintside pidurite sisseliilitamiseks.

Pumbaga siisteemis imeb lamell-rotatsioonpump 2 paagist /
ali ja surub seda korge rohu all jaotuspe§asse 3 ning sealt tagasi-
l66giklapi ja torujuhtme kaudu akumulaatorisse 4. Vedru majul
kolvile hoitakse akumulaatoris o6li piisiva té6rohu 40 at all iihe
voi teise tooseadise sisseliilitamiseks. Akumulaatorist tulev &li
lébib filtri ja jouab toorohu all juhtimispuldi 6lijaotisse 5, kust ta
juhitakse siibrite ja torujuhtmete kaudu to6osilindritesse, millede
kolvide abil liilitatakse sisse vajalik sidur vo6i pidur. Oli juhtimi-
seks toosilindritesse ja sealt tagasi olipaaki / on juhtimispu!di
seadisel kaheksa siibrit, millede kasitsemine toimub juhtimispul-
dilt nelja hoovaga.

Hoovaga I toimub p66rdemehhanismi piduri sisse- voi véljaliili-
tamine ja kdigumehhanismi piduri valjaliilitamine.

Hoovaga II toimub reversisidurite sisse- ja viljaliilitamine.

Hoovaga //] liilitatakse sisse vasakpoolse toovintsi hoordsidur
ja selle vintsi reversi hoordsidur. Tootamisel otsekopaga teosta-
takse selle hoova abil survet kopale kaevandamisel ja kopavarre
tagasitombamine.

Hoovaga IV toimub parempoolse toovintsi hoordsiduri sisse-
lillitamine (otsekopa tostmine) ja kopa pohja avamise mehhanismi
siduri sisseliilitamine.

Uhe voi teise siibri tooasendisse liilitamine toimub juhtimis-
puldi hoobade abil; seejuures voolab rohu all olev oli jaotisest
5 siibrite ja torujuhtmete kaudu vastavatesse téosilindritesse ning
rohudes nende kolvidele, liilitab mehhanismid sisse. Juhtimispuldi
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Joon. 79. Ekskavaatori
9-1004 hiidrauliline juhti-
missiisteem:

I — kidigu- ja podrdemehha-
nismi  pidurite liilitushoob;
II — reversisidurite liilitus-
hoob; IIT — vasakpoolse vintsi
ja to6o6vintsi reversi hoordsi-
durite liltushoob; IV — pa-
rempoolse vintsi ja - kopa
pohja avamise hdodrdsidurite
liilitushoob; V — vasakpoolse
vintsi piduri pedaal; VI —
parempoolse vintsi piduri pe-
daal; I — paak; 2 — korge-
rohu-6lipump; 3 — jaotus-
pea; 4 — Oliakumulaator;
5 — korgesurve kollektor; 6 —
madalsurvekollektor; 7 — pe-
daalinokk; 8 — hoob; 9 —
hiidrauliline silinder; 10 —
hiidrauliline tdosilinder; 11 —
podrdemehhanismi piduri juh-
timine; 12 — kédigumehha-
nismi piduri juhtimine; 13 —
reversisiduri juhtimine poor-
deplatvormi pdéramiseks pa-
remale; 14 — reversisiduri
juhtimine podrdeplatvormi
pdéoramiseks vasakule; 15 —
kopa survemehhanismi juhti-
mine; 16 — kopavarre tagasi-
tombe-mehhanismi juhtimine;
17 — kopa tostemehhanismi
juhtimine; 18 — kopa pGhja
avamise mehhanismi juhti-
mine; 19 — kdigumehhanismi
pidur; 20 — kopa pohja
avamise mehhanism; 21 —
tagavarapaak; 22 — vasak-
poolne hodrdsidur; 28 — va-
sakpoolse hddrdsiduri pidur;
24 — parempoolse hdordsiduri
pidur; 25 — parempoolne
hoordsidur; 26" — pddrdemeh-
hanismi pidur.
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hoobade keskasendisse liikkamisel viiakse siibrid tooasendist neut-
raalasendisse, mistottu rohu all oleva 6li juurdepidis toosilind-
ritesse suletakse ja toosilindrite olijuhtmed iihendatakse siibrite
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Joon. 80. Hiidraulilise juhtimis-
siisteemi  kombineeritud  akumu-
laator:

1 — Olivalamistoru; 2 — filter; 8 —
kiilgava; ¢4 — viljalaske-kork; 5 — aku-
mulaatori silinder; 6 — mansett; 7 —
kolb; 8 — kolvivars; 9 — vedrud; 10 —
166kur; 11 — kapsel; 12 — vedru;
13 — toukur; 14 — iilevooluklapi kuu-
like; 15 — f{ilevooluklapi ava.

kaudu ©oli  tagasivoolu-kollekto-
riga 6. Seejuures liikatakse t66-
silindrite kolvid vedrude mojul
tagasi algasendisse ja oli t06-
silindritest voolab torujuhtmete,
siibrite ja tagasivoolu-kollektori
kaudu tagasi paaki 7. Sel viisil
kindlustatakse = tootamisel alaline
oliringlus.

Jaotuspea, paak, filter ja aku-
mulaaor on {ihendatud {iheks agre-
gaadiks — kombineeritud akumu-
laatoriks, mida on kujutatud joo-
nisel 80. Oli sissevalamine paaki
toimub toru 7/ kaudu soelfiltriga
varustatud lehtri abil. Labi selle
toru kaane viiakse ka kollekto-
rist 6 (joon. 79) tuleva 6li tagasi-
voolu toru. Olitoru / painutatud
ots on paagis iihendatud soel-
filtriga 2. Sellele filtrile juurde-
padsuks on ette nahtud kiilgava 3,
mis suletakse ldbipaistva kaanega.
Kaanele on kantud kriipsud, mis
nditavad madalamat ja korgemat
lubatavat oliseisu. Paagi pohjas on
oli viljalaske-kork 4. Jaotuspeast
rohu all tulev oli juhitakse, nagu
nooltega  naidatud, survetoru
kaudu akumulaatori silindrisse 5.
Oli surve mansetile 6 ja kolvile 7
kandub {ile kolvivarrele 8; see-
juures surutakse kokku paagi iile-
misele diafragmale toetuvate ved-
rude komplekt 9. Oli rohk akumu-
laatoris reguleeritakse 166kuri 10
abil, mis keeratakse vindiga kolvi-
varre 8§ otsale ja tokestatakse kont-
ramutriga. Lookur on kaetud pealt
kapsliga 7/, mille alla on paiguta-
tud vedru 12 iilevooluklapi jarsuks
avamiseks. Kui 6li rohk on tous-
nud iile lubatava piiri, surub kolb

vedrud niivord kokku, et kolvivarre 166kur hakkab alt toetuma
vastu jaotuspea iilevooluklapi toukurit 73. Klapi kuulike /4 suru-
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takse oli rohu mojul iilalt tugevasti vastu iilevoolu-ava 15 istet.
Ulespoole liikuv kolvivars surub vedru /2 kokku. Kui see vedru
on niivord kokku surutud, et kolvivarre ots hakkab kapsli kaudu
jdigalt toetuma vastu klapi toukurit 13, siis selle survel Klapi
kuulike kerkib iiles ja avab veidi iilevoolu-ava. Oli rohk kuulikese
peal ja all tasakaalustub ning kokkusurutud vedru 72 liikkkab kuu-
likese {ilespoole, mistottu avaneb iilevoolu-ava 15 jarsku téielikult.
Kui rohk survesiisteemis alaneb, liikkkab vedrude komplekt 9 kolvi-
varre iihes kolviga tagasi téoasendisse ja klapi kuulike hakkab
sulgema iilevoolu-ava. Seejuures surub klapi toukuri peal kasvav
oli rohk kiiresti vedru 72 kokku ja klapi kuulike suleb iilevoolu-
ava. Kiiret iilevoolu-ava avamist ja sulgemist on vaja oli vahu-
tamise drahoidmiseks.

Akumulaatorit on lubatav lahti votta ainult sel juhul, kui
ollakse tiiesti kindel, et ta ei ole korras. Akumulaatori rikked voi-
vad tekkida jargmistel pohjustel:

1) silindri tihendusmansett on kulurmud ja laseb o6li 1dbi, mis
ilmneb rohu kiires langemises siisteemi 16igus tagasiloogiklapist
kuni siibriteni;

2) akumulaatori kolb on sé6binud {ilemises asendis, mis ilmneb
pumba tootamisel siisteemis rohu tdielikus puudumises (jaotuspeal
asuv manomeeter niitab nulli, kuna paagi {ilemise luugi kaudu
voib ndha pumbaga antava 6li voolamist paaki);

3) akumulaatori kolb on soobinud alumises asendis. Sel juhul
tootamisel kdsihoobadega nditab manomeeter juhtimispuldil jarske
rohukoikumisi; kui aga késihoobadega ei tootata, iiletab rohk,
mida niditavad molemad manomeetrid, mairksa normaalse 1006-
rohu 40 at.

Nagu hiidraulilise juhtimissiisteemi skeemist (joon. 79) néh-
tub, ei kuulu vintside pidurite juhtimine pumbaga teenindatavasse
siisteemi. Vintside pidurite juhtimiseks kasutatakse pumbata siis-
teemi, kus vedelik on ainult jouiilekande vahendiks juhi pedaalilt
tooorganile.

Pedaaliga V liilitatakse sisse vasakpoolse to6vintsi pidur, kuna
pedaaliga VI — parempoolse vintsi pidur. (Pidurisiisteemi toota-
mise kirjeldus vt. II peatiikk, joon. 53).

Peale juhtimispuldil asuvate hoobade, milledega toimub ekska-
vaatori tootsiiklis esinevate pohimehhanismide juhtimine, on
ekskavaatoril veel kdsihoovad, millede abil liilitatakse sisse kdigu-
ja poordemehhanismide ning roomikkdigu nukksidurid ja poomi
tostevintsi tiguvolli hammasratas. Poorde- ja kdigumehhanismide
nukksidurite juhtimishoob asub juhtimispuldist vasakul. Hoova
tombamisel enda poole liilitatakse sisse kdigumehhanismi nukk-
sidur, kuna hoova litkkamisel endast eemale — podrdemehhanismi
nukksidur. Roomikkdigu nukksidurite juhtimishoob asetseb juhi-
istmest vasakul. Neutraalasendis asub see hoob sektori kesk-
mises hambas; sel puhul on molemad alumise horisontaalse
kédiguvolli nukksidurid sisse liilitatud ja ithe voi teise reversisiduri
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sisseliilitamisel liigub ekskavaator otse kas edasi voi tagasi.
Hoova asetamisel sektori ithe hamba vorra iilespoole viiakse nukk-
siduri vasakpoolne ketas, mis voib pooltelje pikinuutidel liikuda,
hambumisest vilja nukksiduri vastaskettaga, mis on kinnitatud
horisontaalse kidiguvolli keskosale. Seega liilitatakse vilja vasak-
poolse roomiku kettiilekanne ja ekskavaator poordub sujuvalt vasa-
kule. Hoova veel {ihe hamba vorra iilespoole asetamisel iihen-
datakse nukksiduri vasakpoolne ketas jadigalt kdiguraami peatus-
plokatsiga. Seejuures pidurdatakse jdigalt vasakpoolne roomik ja
ekskavaator poordub kohapeal jéarsult vasakule. Hoova asetamisel
sektori iihe voi kahe hamba vorra allapoole toimub analoogiliselt
ekskavaatori poore paremale. Poomi tostevintsi tiguvolli hammas-
ratta liilitushoob asub peavintsi parempoolsel kiiljel. Hammas-
ratta viljaliilitamiseks tuleb liilitushoob tommata enda poole, sisse-
liilitamiseks aga liikata endast eemale.

23. Ohukummiratastega ekskavaatorid

Kodumaine t66stus toodab jargmisi ohukummiratastega ekska-
vaatoreid: 9-255, 9-258, IIKA-0,25. Koik need ekskavaatorid varus-
tatakse unifitseeritud vahetatavate otsekopa- ja poordkopa-téovarus-
tustega, kopamahuga 0,25—0,35 m3. Peale selle varustatakse need
kraana-t6ovarustusega tostejouga kuni 5 t.

Ohukummiratastega ekskavaatorite pohiliseks paremuseks on
nende liikumiskiirus teedel kas omal joul voi autode haakes, mis
tagab nende kiiret iileviimist iihelt objektilt teisele ja voimaldab
vidikese mahuga t6id mehhaniseerida. Erilist tdhtsust omavad 6hu-
kummiratastega ekskavaatorid linna ehitustoddel, kuna roomik-
kédiguga masinate liikumiseks linna piirides vajatakse eri luba ja
imberpaigutamine toimub tavaliselt 66sel. Omades unifitseeritud
vahetatavaid t66varustusi ja kraana-varustust, voivad need ekska-
vaatorid mehhaniseerida tervet rida ehitustdid, alates vundamendi
stiviste kaevamisest ja lopetades suurtest plokkidest ehitatavate
hoonete osade monteerimisega. Seoses sellega omab 6hukummi-
ratastega ekskavaatorite kraanatéovarustus eriti suurt tdhtsust,
ning juhil tuleb teda hésti tundma oppida ja osata temaga todtada.

Ekskavaator 3-255 on kujutatud joonisel 81. Ekskavaatori poor-
deplatvormile on asetatud mootor 1, reversiseadis 2, peavintsi
reversi voll 3, ithe volliga peavints 4, poomi (voi esitoe) toste-
vints 5, iilemine kdigu- ja poordemehhanism 6, hiidrauliline siis-
teem 7 ja mehaanilise juhtimise siisteem &.

Ekskavaatori poordeplatvorm poorleb rullide-ringil; platvorm on
tsentreeritud oonsa kesktapiga ja hoitakse kohal haarderullidega;
poorderingil on vilishambumisega hammasvod. Ekskavaatori
kdiguosa koosneb alusraamist /7 iihes sellele keevitatud poorde-
ringiga ja alumise kdigumehhanismi karteriga, tagasillast 12 ja
esisillast 713. Tagasild on kahekordsetel Shukummiratastel ja on
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alusraamile /7 jiigalt kinnitatud poltihenditega. Eessild on kahel
iihekordsel ohukummirattal ja on i{ihendatud alusraamiga leht-
vedrude 74 abil. Nii ees- kui tagasild kaitatakse iilekande abil moo-
torilt. Tagasild on sama mis autol $IA3-200; eessild on eri-
konstruktsiooniga, kusjuures on kasutatud sama auto iiksikosasid.
Ekskavaatorit juhitakse liikumise! esirataste péoramisega. Seejuu-
res teostatakse jouiilekanne esiratastele kardaanliigenditega, mis
asuvad rataste poordeteljel.

).
i

S

Joon. 8l. Ohukummiratastega
ekskavaator 3-255, kopamahuga

0,25 m3:
! — mootor; 2 — reversiseadis; 3 —
peavintsi reversi voll; 4 — peavints;
5 — poomi tdstevints; 6 — iilemine
kdigumehhanism; 7 — hiidrauliline
sfisteem; 8 — juhtimishoovad; 9 —
rullide-poéordering; 10 — haarderul-
lid; 71 — alusraam; 12 — tagasild;
iy 13 — esisild; 14 — esisilla vedrud.

Nagu eespool mainitud, toetub alusraam eessillale lehtvedrude
kaudu. Téotamisel liilitatakse need vedrud vélja stabilisaatorite
abil, mis {thendavad eessilla jdigalt alusraamiga. Seega ei vaja eks-
kavaator tootamisel tugitungraudu, millede iilesseadmiseks kulub
palju aega.

Ekskavaatori 9-255 kinemaatiline skeem on toodud joonisel 82.
Nagu sellest skeemist ndhtub, on ta péordeplatvormil asuvate meh-
hanismide suhtes pohimotteliselt samasugune nagu ekskavaatoril
2-505 (joon. 66), voimaldades teostada soltumatut survet toota-
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misel otsekopaga ja raskuste allalaskmist mootori reziimil toota-
misel kraana-toovarustusega.

Poorlemine kantakse verlikaalselt kdiguvollilt VIII iile kaigu-
osale alusraami karteris asuva koonushammasratas-iilekande [
abil. Samas karteris asuvad ka vollid /X ja X. Vollile /X on kiilu-

- Survey
v |x it i
@ |
g
ai
B S
2]
R,
y//4 =

Mootor

Joon. 82. Ekskavaatori 3-255 kinemaatiline skeem:

! — alumise kaigumehhanismi koonushammasrattad; 2, 3 — alumise kadigu-
mehhanismi kdiguvahetuse hammasrattad; 4 — kardaanvollid; 5, 6, 7, 8 —
diferentsiaalide koonushammasrattad; 9 — esirataste podramise kardaanid.

dega kinnitatud kaks hammasratast 2, kuna volli X nuutidel voib
lilkkuda kaksikhammasratas 3.

Vollilt X kantakse poorlemine kardaanvollide 4 kaudu iile ees-
ja tagasilla diferentsiaalidele. Diferentsiaal kcosneb koonusham-
masratastest 5 ja 6, kahest sateliit-koonushammasrattast 7, millede
teljed on iihendatud hammasrattaga 6, ja kahest koonushammas-
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rattast 8, mis on kinnitatud pooltelgedele X/ ja millede kaudu toi-
mub jouiilekanne ekskavaatori ratastele. Diferentsiaali ehitus voi-
maldab ratastel poorelda poorangutel erineva kiirusega: vélimine
ratas ldbib poorangul pikema tee ja teeb rohkem poordeid kui
sisemine. Eessilla poolteljed XII on iihendatud esiratastega kar-
daanliigendite 9 abil, mis voimaldavad rataste pooramist ekskavaa-
tori liikumisel. :

Olenevalt sellest, millise vollil /X asuva hammasrattaga on vii-
dud kaksikhammasratas 3 hambumisse, voib voll X poorelda kahe-

m w
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Joon. 83. Ekskavaatori 3-255 toovintside ajami kinemaatiline skeem:
a — vintside ajamseadis raskete ehitustoode puhul; & — vintside ajamseadis kergete

ehitustodde puhul.

suguse poorete arvuga. Arvesse vottes, et voll /X ja iihtlasi ka ver-
tikaalne kiiguvoll VIIT voivad poorelda kahesuguse kiirusega kdi-
guvahetuse tottu {ilemise kdigumehhanismide vollidel V ja VI,
omab ekskavaator liikumisel kokku 4 kaiku.

Peale selle voib ekskavaatori liikumise kiirust reguleerida veel
diiselmootori pdorete arvuga. Suur kidikude arv ning suurte (kuni
14 km/t) kui ka vidikeste (kuni 1,5 km/t) kiiruste olemasolu voi-
maldab juhil kohandada ekskavaatori soidukiirust teede seisukor-
rale, liikudes kiirelt headel ning aeglaselt halbadel teedel voi t60-
ees.

Joonisel 83 on toodud ekskavaatori 3-255 toovintside ajami
kinemaatiline skeem. Nagu joonistest 81 ja 83 ndhtub, on ekska-
vaator varustatud mootori reziimil poomi allalaskeseadisega. Joo-
nisel 83, a on niidatud eriline tiguseadis, mis on ette ndhtud pea-
miselt kraana-téovarustusega ekskavaatorile. See seadis koosneb
koonushammasrattast 7, kahest sellega hambuvast koonushammas-
rattast 2 ja 3, kahest koonus-hoordsidurist 4 ja 5 ja tiguredukto-
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rist 6. Seadise kohalemonteerimisel iihendatakse koonushammas-
ratta I voll peaiilekandevolliga //, kuna tiguratta 6 voll — poomi
tostevintsi trumliga, mis asub peavintsi reversi vollil ///. Ekska-
vaatori tootamisel poorleb voll /7 alaliselt, pannes podrlema koo-
nushammasrattad /7 2 ja 3. Koonushammasratastega 2 ja 3 on jii-

i

Joon. 84. Ohukummiratastega ekskavaaior 3-258,
kopamahuga 0,25 m3.

galt iihendatud sidurite 4 ja 5 seesmised koonuskettad. Sidurite
vilised koonuskettad voivad liikuda tiguvolli 7 nuutidel. Sidurite
4 voi 6 sisseliilitamisega pannakse voll 7 poorlema kas Kellaosuti
lilkumise voi sellele vastassuunas, kusjuures tiguratas 6 iihes
poomi tostevinfsi trumliga hakkab poorlema, tostes poomi voi las-
tes teda alla. See tiguseadis voimaldab soltumata ja samaaegselt
podrata ekskavaatorit, tosta raskusi ning tosta voi alla lasta poomi.
Seega on tootamisel kraana-toovarustusega voimalik iihendada
mitu tédoperatsiooni ja suurendada ekskavaatori toojoudlust laa-
dimis- ja imberlaadimistéodel.

Ekskavaatoril 9-255 on mehaaniline ja hiidrauliline juhtimine.
Koiki poordeplatvormil asuvaid mehhanisme juhitakse hoobade
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abil, kuna kdiguosa mehhanismide juhtimine toimub hiidrauliliselt.
Viimase hulka kuulub ka esirataste ja pidurite juhtimine.
Hiidrauliline siisteem ei erine pohiliselt iilalkirjeldatud ekska-
vaatorite 2-505 ja 3-1003 hiidraulilisest siisteemist. Hiidraulilise
siisteemi olitorud, mis ldhevad iilemiselt platvormilt alumise kdigu-

Joon. 85. Ekskavaatori 3-258 kinemaatiline skeem:

1, 2 — alumise kdigumehhanismi koonushammasrattad; 3, 4, 5, 6 — kiiguvahetuse ham-
masrattad; 7 — esisilla viljaliilitamise sidur; 8 — kardaanvdll; 9 — hammasmuhv; 10 —
tagasild; 11 — esisild; 72 — rooliratas; 13 — kettiilekanne; 14, 15 — rooliseadme koonus-
hammasrattad; 16, 17, 18, 19 — rooliseadme hammasrattad liikumise iilekandmiseks pdorde-
platvormilt kédiguosale; 20 — hammasratas; 2/ — hammassektor; 22 — esirataste poora-
mise vdrras; 23 — nukksidur; 24 — tostevintsi trumli héordsidur; 25 — {6stevintsi trumli
pidur; 26 — sateliithammasrataste ketta pidur; 27 — sateliithammasrattad; 28 — siseham-

. bumisega hammasratas; 29 — keskhammasratas.

osa juurde, ldbivad seejuures vertikaalselt 1dbi kesktapi viidud 66n-
sat kdiguvolli. Rataste pidurdamiseks kasutatakse veoauto S1A3-200
esi- ja tagasilla ohkpidurikambrite asemel hiidraulilisi t66silindreid.
Esirataste pooramiseks on ette ndhtud kaks hiidraulilist t66silindrit,
kusjuures rataste poordeteljed on omavahel iihendatud vardaga,
mis voimaldab rattaid koos {iheaegselt poorata. See varras on
omakorda po6ordepoldi abil ithendatud veotiisliga. Seega juhul, kui
ekskavaatorit transporditakse auto jarele haagituna tiisli abil, poor-
duvad koos tiisliga ka ekskavaatori esirattad nurga vorra, mis
vastab auto poordele koos ekskavaatoriga.
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Joonisel 84 on kujutatud ohukummiratastega ekskavaator 9-258.
Selle ekskavaatori poordeplatvorm on tédiesti samasugune nagu
ekskavaatoril 3-257, kaiguosas on aga vorreldes ekskavaatori
2-255 kidiguosaga moningaid erinevusi.

Joonisel 85 on toodud ekskavaatori 9-258 kinemaatiline skeem.
Nagu sellest skeemist nédhtub, seisavad need kdiguosa erinevused
selles, et hammasrattad 3,4, 5 ja 6 on alumise kdigumehhanismi kar-
teris erinevalt asetatud ja on olemas sidur 7 esisilla véljaliilitami-
seks. Esisilla véljaliilitamine on soovitav liikumisel maanteedel ja
linna tdnavatel, sest see kergendab ekskavaatori juhtimist ja vdhen-
dab rataste viliskummide kulumist.

Ekskavaatoril on mehaaniline ja pneumaatiline juhtimisseadis.
Poordeplatvormil asuvate mehhanismide mehaaniiine juhtimissea-
dis on samasugune nagu ekskavaatoril 9-257. Ekskavaatori rataste
pidurite juhtimine ja alumise kdigumehhanismi kdikude-vahetus toi-
mub pneumaatiliselt. Esirataste pooramiseks on ette ndhtud rooli-
seadis, mille kisiratas asub juhi-istme korval. Esirataste juhtimise
skeem on toodud ekskavaatori kinemaatilisel {ildskeemil (joon. 85).
Rooli kasirattalt 72 kantakse liikumine kettiilekande 13 - abil iile
koonushammasratastele 714 ja 15. Koonushammasratta 15 verti-
kaalse volli alumisele otsale on kinnitatud hammasratas 76, mis
hambub hammasrattaga 17; viimane asub kesktapil ja voib poo-
relda tema timber nagu teljel. Hammasrattaga 17 on iihendatud
hammasratas /8, mis hambub hammasrattaga 19, mille voll aset-
seb ekskavaatori kdiguraamile kinnitatud laagritel. Selle volli alu-
misele otsale on kinnitatud hammasratas 20 hammassektori 2/ poo-
ramiseks, millega on {ihendatud ekskavaatori esirataste pooramise
varras 22.

Kirjeldatud siisteem voimaldab juhtida esirataste pooramist sol-
tumata poordeplatvormi-asendist. Seejuures on koonushammas-
ratas 15 iithendatud oma vertikaalse volliga nukksiduri 23 abil.
Tootamisel too-ees ja iilemise platvormi pooramisel liilitatakse
nukksidur vilja, et seejuures rooli kdsiratas ei poorduks.

Ekskavaatori 9-258 iseidrasuseks on planitaarse iilekande kasu-
tamine tootamisel kraana-toovarustusega mootorijoul raskuste alla-
laskmiseks vihendatud kiirusel.! Kraanakonksu tosteploki -tross
keritakse vintsi trumlile, mis asub vollil /V. Raskuste tostmiseks
liillitatakse sisse hoordsidur 24, raskuste pidurdamine toitnub pidu-
riga 25. Hoordsiduri ja piduri kettad on valatud iihes tiikis trum-
liga. Mootorijoul raskuse allalaskmiseks vahendatud kiirusel lili-
tatakse pidur 25 vilja ja pidur 26 sisse, viimase piduriketas asub
vollil 1V vabalt. Selle piduriketta kiiljele kinnitatud telgede! voivad
poorelda sateliit-hammasrattad 27, mis hambuvad trumlile kinni-
tatud hammasratta 28 sisehammastega ja vollil /V kiiluga kinni-
tatud hammasrattaga 29. Kui piduriketas 26 on pidurdatud, seisa-

1 Mainitud seadeldist kasutatakse ka ekskavaatoritel 3-257 alates 1952.
aastast.
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vad sateliit-hammasrataste teljed paigal, kuna nendel asuvad
~sateliit-hammasrattad poorlevad ja panevad vintsi trumli poérlema
suunas, mis on vastupidine volli /V poorlemise suunale.

Joon. 86. Montaazkraanaks seadistatud ekskavaator 3-258,
poomi pikkusega 15 m ja noka pikkusega 5 m.

Mootorijoul kraanakoﬁksu allalaskmine on vajalik, kui konks on
koormata ja kasutatakse pikki poome, nagu ndha joonisel 86.
Vihendatud allalaskekiirus on vdga sobiv montaazitéode teosta-
misel. :

Peale kirjeldatud ekskavaatorite 3-255 ja 3-258 toodab kodu-
maine toostus ekskavaatoreid IKA-0,25, millede pohiline erinevus

8 Uhekopalised univ. ekskavaatorid 13



seisab selles, et nad on monteeritud veoauto 3UC-151 Sassiile ja
omavad kaht mootorit: iiks poordeplatvormil todoperatsioonide teos-
tamiseks ja teine kdiguosas ekskavaatori edasiliikumiseks. Muus
osas selle ekskavaatori poordeplatvormil asuvate toomehhanismide
kinemaatiline skeem ei erine ekskavaatori 2-252 kinemaatilisest
skeemist.. Ekskavaator JIKA-0,25 voib tootada ainult tugitungrau-
dadel, mis oma konstruktsioonilt kujutavad kaht hiidraulilist tung-
rauda {ihes tugiplaatidega. Iga kord péarast edasiliikumist, enne
kaevamise algust, tuleb tugiplaadid ekskavaatorile tugede moodus-
tamiseks alla lasta.

24. Universaalekskavaatorite mootorid

Kergesse klassi kuuluvad universaalekskavaatorid varustatakse
tildreeglina ‘ainult {the mootoriga, kusjuures kasutatakse nii sise-
polemismootoreid kui ka elektrimootoreid. Elektrimootorite kasuta-
mine on siiski piiratud, sest igas todrajoonis pole olemas elektri-
energiat ja selle juurdetoomine tootavatele ekskavaatoritele elektri-
iilekande-liinidelt on seotud tunduvate raskustega. Seepidrast pole
raamatu piiratud mahu tottu selles kisitletud elektrijoul tootavate
ekskavaatorite elektriseadmeid ja nende elektriskeeme. Sisepolemis-
mootoritest kasutatakse universaalekskavaatoritel peamiselt digsel-
mootoreid, mis tootavad odava raskedli-kiitusega ja on koige
okonoomsemad. 0,25—0,35 m?® kopamahuga klassi kuuluvad eks-
kavaatorid (2-257, 2-258, 2-352) varustatakse tavaliselt diisel-
mootoriga J1-35, voimsusega 37 HJ, ainult ekskavaator 9-255 omab
diiselmootorit [1-54. 0,5—0,75 m3 kopamahuga klassi kuuluvad eks-
kavaatorid (32-505, OM-202, 3-502, 3-752) varustatakse iildreeg-
lina diiselmootoriga KJIM-46, vdimsusega 80 HJ. Ekskavaator
9-1004, kopamahuga 1,0 m® on varustatud diiselmootoriga 2]1-6,
voimsusega 150 HJ. Allpool fabelis 2 on toodud filalmainitud diisel-
mootorite tehniline karakteristika.

Diiselmootor [1-35 on kujutatud joonisel 87. Mootori (joon.
87, a) paremale valiskiiljele, millega ta tavaliselt asetseb vastu
ekskavaatori kabiini tagaust, on kinnitatud: kiitusepump 1, kisi-
pump 2 kiituse siisteemi tditmiseks, kiituse juurdeandepump 3,
kiituse jamepuhastusfilter 4, méérdedli peenpuhastusfilter 5, kaivi-
tusmootor 6, ohufilter 7, kiituse peenpuhastusfilter 8, kadivitusmoo-
tori siduri liilitushoob 9, késihoob 10 tsentrifugaal-automaadi ham-
masratta hambumisse viimiseks diiselmootori hooratta hammas-
vooga ja dekompressioonimehhanismi hoob 79. Mootori (joon. 87, b)
vasakule valiskiiljele on kinnitatud: rohutasandi /1, suue 72 méar-
deoli karterisse sissekallamiseks, olimootevarras 13, mairdedli
jamepuhastusfilter 74, elektngeneraator 15, elektrlgeneraatorl liili-
tushoob 16, val]alaskekollektor 17 ja sisselaskekollektor /8.

Juht peab hasti tundma mootori ehitust ja selle hooldamise ees-
kirju, mis on toodud tehase instruktsioonis mootori ekspluatat-
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siooni kohta. Igale ekskavaatorile antakse tema mootor1 hoolda-
mise instruktsioon kaasa.
Diiselmootor kiivitatakse kaivitusmootoriga 6, mille kiitusena
tarvitatakse autobensiini, millele lisatakse diislioli voi avtooli.
Enne diiselmoctori kéivitamist tuleb kontrollida, kas koik oli-
tuskohad on mootori hooldamise instruktsiooni kohaselt olitatud ja
jahutussiisteem veega tididetud.

Kaivitamisel peab diiselmootor olema lahutatud ekskavaatori
mehhanismidest; selleks tuleb mootori sidur kdsihoovaga vilja liili-
tada. Enne diiselmootori kdivitamist tuleb kiitusega tiita kiituse-
pumba ja peenpuhastusfiltri kanalid ning o6onsused kdsipumba 2
abil, mis asub kiituse juurdeandepumbal 3. Kasipumba abil teki-
tatud kiituse ringvool eemaldab ka oOhu madalrohusiisteemist.
Dekompressioonimehhanismi kasihoob 79 peab olema asendis, kus
kompressioon on vilja liilitalud, s. o. sisselaske- ja vailjalaske-
klapid avatud. Diiselmootori poorete reguleerimishoob, mis on vilja
toodud juhi-istme juurde, peab enne mootori kiivitamist olema
asendis, mis vastab mootori minimaalsele poorete arvule.

Diiselmootori kdivitamine toimub jargmiselt:

1. Kaéivitusmootor 6 kiivitatakse poorates tema vantvolli hoo-
rattale keritud kaivitusnoori voi rihma abil. Kui mootor on kaivi-
tatud, lastakse seda 1—3 minuti jooksul soojeneda.

2. Hoovaga 9 liilitatakse valja kaivitusmootori iilekandemeh-
hanismi sidur ja kasihoovaga 10 viiakse tsentrifugaal-automaadi
hammasratas hambumisse diiselmootori hooratta hammasvooga;
seejarel lastakse kédsihoob 10 lahti, et mitte takistada automaadi
edasist automaatset valjaliilitumist. Kasihoob 70 liheb vedru majul
~ algasendisse tagasi.

3. Hoovaga 9 liilitatakse sujuvalt sisse kéaivitusmootori iile-
kandemehhanismi sidur, seejuures hakkab diiselmootori vantvoll
poorlema ja tema poorete arv suureneb.

4. Kui diiselmootori vintvoll hakkab poorlema kaivituspoorete
arvuga, liilitatakse dekompressioonimehhanism kédsihoovaga 19
valja, kontrollides tingimata méaérdeoli rohku.

5. Kui diiselmootori vantvolli kdivituspoorete arv muutub nor-
maalseks, liilitatakse kiituse juurdeandmine sisse. Niipea kui diisel-
mootor hakkab stabiilselt tootama ja tsentrifugaal-automaadi kaivi-
tushammasratas liilitub vidlja hambumisest diiselmootori vantvolli
hoorattaga, seisatakse kiivitusmootor.

Joonisel 88 on kujutatud diiselmootori JI-35 sidur.

Sidur koosneb jargmistest pohiosadest: nuutidega vollist 1, vee-
tavast esikettast 2, veetavast taga- voi survekettast 3, vedavast ket-
tast 4 iithes ferodo-katetega, ristmikust 5, neljast nukkhoovakesest
6, neljast vaheliilist 7, liillitusmuhvist 8, kaelusest 9, hargist 10 ja
liillitusvollikust 11.

Vedav ketas 4 on iihendatud diiselmootori vantvolli hoorattaga
ja poorleb diiselmootori to6tamisel alaliselt. Siduri sisseliilitamine
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Joon. 87. Diiselmootori [1-35 dildvaade: a — vaade .pareméli; b — vaade
vasakult; ¢ — pealtvaade;
I — kiitusepump; 2 — kisipump kiituse siisteemi ldbipumpamiseks; 3 — kiituse juurde-
andepump; 4 — kiituse jamepuhastusfilter; 5§ — miérdedli peenpuhastusfilter; 6 — kaivitus-
mootor; 7 — &hufilter; 8 — kiituse peenpuhastusfilter; 9 — kidivitusmootori siduri Iliili-
tushoob; 10 — kisihoob tsentrifugaal-automaadi kiivitushammasratta hambumisse viimiseks
diiselmootori hooratta hammasvédga; [/ — rohutasandi; 12 — miirdedli sissekallamise
suue; I3 — Olimdotevarras; 14 — mairdedli’ jimepuhastusfilter; 75 — elektrigeneraator;
15 — elektrigeneraatori liilitushoob; 17 — viljalaskekollektor; 18 — sisselaskekollektor;

19 — dekompressiooniseadise hoob; 20 — mootori siduri liilitushoova voll.
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Tabel

Universaalekskavaatorite diiselmootorite tehniline karakteristika

M-oie tor 1d

Nimetus
11-35 I1-54 | KJIM-46 211-6
Nominaalvoimsus HJ 37 54 ' 80 150
Nominaalne pbrete arv, 1400 1300 | 1000 1500
p/min. ‘
Maksimaalne pdorde- 19,6 — ~ 69 ~ 75
moment, kgm
Poorete arv maksimaalse 1000 - 500 1100 <+ 1300

podrdemomendi puhul,
p/min.

Mootori tiiiip

Neljataktiline diisel

Neljataktiline diisel Neljataktiline diisel Neljataktiline diisel

s
Silindrite arv 4 4 4 6
Silindri lébiméét, mm 100 125 145 150
Kolvikaik, mm 130 152 205 180
Surveaste ~17 ~ 15,3 ~ 15,5 14 — 15
Kiitus

Autotraktori-diislikiitus

Autotraktori-diislikiitus |Autotraktori-diislikiitus| Autotraktori-diislikiitus
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Tabel 2 (jarg)

Mootorid

vahekorras 15:1

vahekorras 15:1

Nimetus
1-35 ,' J1-54 l\ KJIM-46 2/1-6
Kiitusekulu, ~ 225 ~ 215 ~ 220 ~ 190
g/HJ tund
Jahutussiisteem Vesijahutis, Vesijahutiis, Vesijahutus, Vesi jahutus,
sundringlusega sundringlusega sundringlusega sundringlusega
Poorete regulaatori Koikidel reziimidel Koikidel reziimidel Koikidel reziimidel Koikidel reziimidel
tiidip tootav | tootav tootav téotav
Mootori omakaal 685 ~ 950 ~ 1050 ~ 1050
(kuivkaal), kg (sidurita)
Kéivitusseadis: Kahetaktiline Kahetaktiline Neljataktiline Surudhuga voi
karburaatormootor karburaatormootor karburaatormootor elektristarteriga
Eal, Sl .
a) voimsus, HJ 8,5 12 ~ 19
h) ‘pblrete arv, 3500 3200 2600
p/min.
c¢) kiitus Bensiini ja diisliolisegu | Bensiini ja diislioli segu Autobensiin




toimub juhi-istme juures asuva kdésihoovaga; seejuures poordub
litlitusvollik /71 iihes hargiga 10 ning kaelus 9 koos liilitusmuhviga
8 nihkub edasi surveketta ristmiku 5 vastu. Selle tagajirjel satu-
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Joon. 88, Diiselmootori [1-35
sidur:
1 — voll; 2 — veetav esiketas;
3 — tagumine veetav surveketas;
4 — vedav ketas; 5 — ristmik;
6 — nukkhoovake; 7 — vaheliili;
8 — liilitusmuhv; 9 - keaelus;
B 10 — hark; 11 — lilitusvallik;
12 — luuk; 13 — vedrutdkesti;
14 — vedruke; 15 — varras.

vad vaheliilid 7 omavahel sirgjoon-asendisse ja suruvad nukk-
hoovakeste 6 kaudu suure jouga surveketta 3 vastu esiketast 2.
Vedav ketas 4, mis asub nende kahe kokkusurutud ketta vahel,
kannab hoorumise tottu poorlemise diiselmootori hoorattalt iile vol-
lile 1. 3
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Liilitusmuhvi 8 tagasilitkkamisel liilitatakse sidur vélja, kusjuu-
res kokkusurutud vedrukesed /4, vabanenud survest, liikkavad oma
varrastega 15 surveketta esikettalt eemale, vabastades seega vedava
ketta 4.

Ei ole soovitav hoida sidurit kauemat aega valjaliilitatuna, sest
sel juhul vedava ketta libisemisel modda veetavaid kuluvad vedava
ketta hoordkatted ja sidur voib hakata i6otamisel libisema.

Siduri libisemine koormuse all voib olla tingitud kahest poh-
jusest:

a) vedava ketta pinnad on o6litunud;

b) vedava ketta hoordkatted on kulunud.

Libisemise pohjus selgub jou suurusest, mida on vaja siduri
sisseliilitamiseks rakendada.

Kui ketaste hoordepinnad on olitunud, ei vdhene siduri sisse-
lillitamiseks rakendatav joud. Siduri libisemise korvaldamiseks
tuleb 1abi luugi 72 vedav ketas molemalt poolt bensiiniga pesta,
bensiinil lasta dra norguda ja ketastel kuivada.

Juhul, kui siduri sisseliilitamiseks rakendatav joud vorreldes
varem noutavaga on védhenenud, siis on see tunnuseks, et siduri
libisemise pohjuseks on vedava ketta hoordkatete kulumine.

Sel juhul reguleeritakse siduri hoordeketaste vahelist kaugust
sel viisil, et 1dbi luugi 72 tommatakse eemale ristmikul asuv vedru-
tokesti /3 ja, hoides teda eemaletommatud asendis, kruvitakse esi-
ketta 2 rummul asuv ristmik § ldhemale survekettale, kuni saavu-
tatakse noutav kaugus hoordeketaste vahel. Ristmik tokestatakse
uues asendis sama vedruiokesii /3 abil, keerates ristmikku seni,
kuni vedrutokesti varda ots satub i{ihte surveketta auku. Kuna
surveketta ringil on kaksteistkiimmend sellist auku, siis tuleb rist-
mikku keerata vdahem kui !/;» tdispoorde vorra.

Joonisel 89 on toodud diiselmootori KJAM-46 tildvaade. Jooni-

sest ndahtub mootori kidivitamiseks kasutatavate seadmete asetus.

Diiselmootori kaivitamine toimub erilise kahesilindrilise neljatak-
tilise bensiinimootoriga I1-46, mis on kinnitatud ‘diiselmootori
ploki kiilge.

Diiselmootori kéivitamise eel tuleb teha koik ettevalmistustood
nagu eespool loetletud diisli [1-35 kohta, kuid ainult selle vahega,
et kiitusesiisteemi ldbipumpamist ei teostata kdsipumbaga, vaid
juurdeandepumbaga diiselmootori véntvolli pooramisel kaivitus-
mootoriga, kui dekompressioonimehhanism on sisse liilitatud.

Diisli KIIM-46 kaivitamine erineb diisli J1-35 kdaivitamisest
selle poolest, et tema kédivitusmootor kéivitatakse mitte rihmaga voi
trossiga, vaid vollil /0 asuva vindaga. Kiivitusmootori iilekande-
mehhanism on kahe kiiruseastmega reduktor (kdepide 5), mis voi-
maldab kiivitamisel kiilmal ajal lasta diiselmootori vintvolli algul
poorelda enne mootori soojenemist madalate pdoretega, et parast-
poole iile minna korgematele kiivituspooretele.

Diiselmootori KIM-46 sidur on kujutatud joonisel 90.

Tootamise printsiibilt, mis pohineb surveketta surumisel vastu
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Joon. 89. Diiselmootori KJIM-46 iildvaade:
1 — kiivitusmootori ohufilter; 2 — diiselmootori viljalaskekollektor; 8 — liilitushoob tsentrifugaal-automaadi hammasratta {ihenda-
miseks diiselmootori hooratta hammasvédga; 4 — kéivitusmootori siduri liilitushoob; 5 — reduktori hoob; .6 — diiselmootori hooratta
karter; 7 — diiselmootori hooratta sormed; 8 — dekompressiooniseadise hoob; 9 — G&hufilter; 10 — kiivitusmootori kéivitusvoll;
11 — Kkiitusefilter; 12 — kiitusepump; 18 — &lifiltrid; 14 — oli sissekallamise suue; 15— diiselmootori rdhutasandi; 16 — dekomp-

ressiooniseadise hoova fiksaator.




vedavat ketast ja tema hoidmisel surveasendis liilitushoobade {ile-
minekuga iile «surnud punkti», ei erine see sidur diiselmootori
J1-35 sidurist, kuid konstruktsioonilt on tal moéningaid erinevusi.

=

Joon. 90. Diiselmootori K/IM-46 sidur:

1 — voll; 2 — veetav esiketas; 3 — tagumine veetav surveketas;

4 — vedav ketas; 5 — survenukk; 6 — ristmik; 7 — survenukkide

vetruv fthendusklamber; 8 — liilitusmuhv; 9 — siduri viljaliilitamisel
kettaid lahutav lehtvedru.

Vedav ketas ei ole diiselmootori hooratta hammastega alalises
hambumises, vaid ta on hoorattaga {ihendatud eriliste kummeeri-
tud terasliilide abil, mis voimaldavad diiselmootori ja siduri vahel
elastset iihendust. Hoordkatted ei ole needitud vedava ketta,
vaid veetavate surveketta ja esiketta kiilge, kusjuures siduri vilja-
lillitamisel teostatakse surveketta eemaldamine vedavalt kettalt
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Joon. 91. Diiselmootori 2/1-6 iildvaade:
4 — olifilter; 6 — kiituse juurdeandepump; 6 — veepump; 7 — Olipump; 8 — hoo
11 — mootori siduri kisihoob; 12 — viljalaskekollektor; 18 — elektristarter

; 2 — kiitusepump; 3 — Ohujaotusseadis
9 — siduri karter; 10 — sisselaskekollektor

1 — kitusefilter
ratta karter;



/

surveketta kiilge needitud lamedate vedrude toimel. Sidurivoll 7,
mis ei oma laagreid siduri karteris ega diiselmootori hoorattas,
kinnitatakse traktori kdigukasti vedava volli otsale. Ekskavaato-
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Joon. 92. Diiselmootori 2[1-6 sidur:

1 — diiselmootori hooratas; 2 — tagumine vedav ketas; 3 — puks;.4 — vedavale ket-

tale poltidega kinnitatud kronstein; 5§ — hiilss; 6 — rull; 7 — varras; 8 — vedru; 9 — mut-

ter; 10 —- kahedlgne hoob; 1/ — varras: 12 — vedav surveketas; 18 — veetav hoord-

katetega ketas; 14 — siduri voll; 15 — muhv; 16 — muhvi hark; 17 — hargi voll;

18 — vaheliili; 19 — siduri volli kuullaager hoorattas; 20 — siduri volli tagumine rull-
laager karteri seinas; 2/ — luuk.

ritel iilesseatud mootoritel on volli 7 kinnituse osa ehitus,
olenevalt ekskavaatori esimese jouiilekande konstruktsioonist,
mitmesugune.

Diiselmootori KIIM-46 sidur reguleeritakse samasuguselt nagu
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diiselmootori J1-35 sidur, ainult selle vahega, et diisli KIIM-46
siduri ristmik, millel on 16he, ei kinnitata vedrutokestiga, vaid
tommatakse poldiga kinni surveketta rummule, millele ristmik on
keermega peale kruvitud.

Joonisel 91 on toodud diiselmootori 2/1-6 iildvaade.

Diiselmootorit voib kédivitada kahel viisil: kas suruchuga (rohk
mitte alla 65 at) voi elektristarteriga. Kiituse siisteemist o6hu
eemaldamiseks teostatakse selle siisteemi ldbipumpamine kiituse
juurdeandepumbaga diiselmootori vintvolli pdoramisel surushuga
voi elektristarteriga. Diiselmootoril puudub dekompressiooniseadis
Seetottu on diiselmootori 2J1-6 kéivitamine lihtsam kui diisel-
mootoritel [1-35 ja KJIM-46; poorates mootori vintvolli elektri-
starteriga ja andes kiitust, kdivitub mootor kergelt, ilma et nouaks
juhilt erivotteid.

Joonisel 92 on kujutatud diiselmootori 2J1-6 sidur.

Diiselmootori hoorattale 7 on poltidega kinnitatud ketas 2, mis
poorleb koos puksiga 3. Kettale 2 on poltidega kinnitatud kronstei-
nid 4; igaiihele nendest kinnitatakse $arniirselt hiilss 5§ iihes rul-
liga 6, vardaga 7, vedruga 8 ja mutriga 9, ning kahedlgne hoob 70.
Hoob 10 on iihendatud varda 1/ abil survekettaga 72. Hoorattale
kinnitatud ketta 2 ja surveketta 72 vahel asub veetav ketas 13.
millele on mélemalt poolt kiilge needitud hoordkatted.

Veetav ketas 13 on sisehammastega alaliselt iithendatud siduri
volliga 14; see voll voib poorelda veerelaagritel, milledest iiks, 19,
asub mootori hoorattas ja teine, 20 — siduri karteri seinas. Puk-
sil 8 voib nihkuda muhv 75, mis on voru ja kaeluse kaudu {ihenda-
tud hargiga 16 ja volliga 17. Vaheliilide /8 abil on muhv $ar-
niirselt tihendatud hiilsiga 5.

Kui volli 17 poorata vastu kellaosuti liikumise suunda, paigu-
tab hark 16 kaeluse ja voru abil muhvi /5 paremale poole. See-
juures poorduvad vaheliilide /8 abil hiilsid 5 kronsteinides 4. Hii's-
side 5 poordumisel pooravad rullid 6, piiiides vilja tulla hoo-
bade 70 Ichedest, neid hoobasid kronsteinides 4 asuvatel telgedel.
Hoobade 10 pd6rdumine kannab liikkumise iile varrastele /1 ja
surveketas 12 surub veetava ketta 73 vastu vedavat ketast 2. Sidur
on seega sisse liilitatud. Muhvi 15 vasakule nihutamisel liilita-
takse sidur vilja. Vedrude 8 mojul hakkab voll 74 siduri sisseliili-
tamisel péorlema sujuvalt. Kui sidur hakkab libisema olitumise
tagajérjel, tuleb ketaste toopindasid pesta luugi 27/ kaudu ben-
siiniga.

Hiilssidesse 5 asetatud vedruamortisaatorite kasutamine selle
siduri konstruktsioonis tagab sidurile pika tédea, ilma et oleks
vaja sidurit veetava ketta kulumisel reguleerida.

Juhul, kui siduri libisemise pohjuseks on veetava ketta hdoord-
katete tunduv kulumine, tuleb sidur lahti votta ja ketta hoord-
katted uuendada.. Kui sidur ei lahuta tiielikult, siis on tdenioline,
et keermeiihend hiilssides 5 on korrast dra. Sel juhul tuleb sidur
lahti votta ja reguleerida téokojas.
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IV peatiikk

EKSKAVAATORITE EKSPLUATATSIOONI JUHISEID

25. Ekskavaatorite hooldamine

Ekskavaator tootab sellistes tingimustes, kus ta kergesti mus-
tub. Poordeplatvormile satub trosside kaudu mulda, eriti toota-
misel draglainiga voi poordkopaga. Trosside trumlitele kerimisel
puistub muld poordeplatvormile. Madrdeoli ja kiitus voib toru-
juhtmetest mittetihedate {ihenduste kaudu vélja imbuda. Sageli
satub médre ja 0li masinaosade vilispinnale médrdekohtade maa-
rimisel késipritsiga ja olivannide mittetihedate iihenduskohtade
kaudu. Ekskavaator tootab vilistingimustes lahtisel maastikul.
Kaevandamisel kannab tuul tolmu masinale, kattes ta tolmukor-
raga. Koige selle tagajirjel mustub ekskavaator to6tamisel
kiiresti.

Et ekskavaator tootaks normaalselt, tuleb teda igal vahetusel
puhastada ja siistemaatiliselt jalgida olijuhtmete ja tihendite kor-
rasolekut ning mitte lubada 6li véljaimbumist. Oli ja kiitust tuleb
valada masinasse lehtri abil. Mootorit tuleb puhastada narmas-
tega; olitamisel pritsiga tuleb masina vélispinnale sattunud maére
korvaldada ja masinaosad narmastega puhtaks piihkida.

Peale puhtuse eest hoolitsemise tuleb pidada kindlat korda ka
tooriistade, méardeolide ja puhastusmaterjalide hoidmise osas.
Toodriistad-tuleb hoida tooriistade kastis, kus igal tooriistal on oma
kindel' koht. Maéardedlisid tuleb hoida erinoudes, mis on tihedalt
suletavad, et tolm ja niiskus sinna sisse ei satuks. Eriti puhas
peab olema 06li, mis valatakse hiidraulilise juhtimisega ekskavaa-
toritel akumulaatori olipaaki.

Ekskavaatorit vahetult teenindav brigaad ja mehaanik, kelle
hoolde ekskavaator on antud, peavad siistemaatiliselt jdlgima, et
ekskavaatori mehhanismid oleksid normaalses todseisukorras, ja
rangelt kinni pidama plaanilis-ennetava remondi siisteemist.
Plaanilis-ennetava remondi siisteem tagab ekskavaatorile avarii-
deta tootamise. See remont on vajalik ka ohutustehnika nouete
seisukohalt. Plaanilis-ennetavast remondisiisteemist rangel kinni-
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pidamisel touseb tunduvalt ekskavaatori toojoudlus, kuna seejuures
tagatakse masina alaline tookorras olek, kasutatakse dra tema
tédielik voimsus ja kergendatakse juhtimist. ;

Peale selle ndeb plaanilis-ennetava remondi siisteem aegsasti
ette remondit66de mahu, voimaldab valmistuda ette igaks jarje-
kordseks remondiks ja lithendada selle teostamise aega. Toode
maht maaratakse remondi eel teostataval iilevaatusel, kus selgi-
tatakse vilja ka vahetamist vajavad osad.- Vaheaega graafiku
jargi kahe jarjekordse remondi vahel nimetatakse remontide vahe-
perioodiks. Remontide vaheperioodi pikkus maaratakse ekskavaa-
tori tootundide arvuga. Plaanilis-ennetava remondi siisteemi kuu-
luvad jargmised remondid: igavahetuseline, jooksev (nr-id 1, 2, 3
ja 4), keskmine (nr. 5) ja kapitaalremont (nr. 6). 3

Igavahetuseline remont teostatakse teenindava
brigaadi joududega. See remont seisab detailide kinnituste pingu-
tamises, juhtimisseadmete reguleerimises, oliniplite, poltide ja
teiste iiksikosade asendamises uutega, kui see asendamine ei noua
mehhanismide lahtivotmist. Igavahetuselise remondi hoolikas l4bi-
viimine ja ekskavaatori asjatundlik juhtimine voivad tunduvalt
pikendada teiste remontide vaheperioode, nagu seda on saavutanud
paljud juhid-eesrindlased.
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Joon. 93. Ekskavaatori plaanilis-ennetava remondi graafik: 7, 2, 3, 4 — jooks-
vad remondid; 5 — keskmine remont; 6 — kapitaalremont.

Jooksev remont teostatakse tookohal remonditodliste
poolt ekskavaatoribrigaadi osavotul ja jaoskonnamehaaniku juh-
timisel. Jooksva remondi liiki kuulub detailide remontimine ja
asendamine uutega, mis vajavad mehhanismide iiksikute sclmede
osalist lahtivotmist. Jooksva remondi hulka voivad kuuluda jérg-
mised remondit6dd: pukside ja hiilsside remontimine voi vaheta-
mine uutega, sidurite ja pidurite lintide hoordkatete vahetamine,
kopa peitlite vahetamine; kulunud terastrosside vahetamine; plok-
kide vahetamine; kettide liilide vahetamine, jne.

Keskmist ja kapitaalremonti teostatakse remon-
ditookodades voi tehastes ekskavaatori iilevaatusel koostatud
defektide loetelu alusel. Remontimine nouab tavaliselt ekskavaa-
tori tédielikku lahtivotmist. Remondi lopetamise jérel tuleb ekska-
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vaatori mehhanismid sisse tootada ja katsetada. Ekskavaatori
juht peab vahetult osa votma defektide loetelu koostamisest, samuti
ka ekskavaatori vastuvotmisest remondi IGpetamise jdrel. Kesk-
mise ja kapitaalremondi teostamisel tuleb tarbe korral asendada
uutega sellised detailid, nagu hammasrattad, ketirattad, kesktapi
puks jne.

Kodumaised ekskavaatorid varustatakse vajalike tagavaraosade
komplektiga. Tagavaraosade olemasolu lithendab remondiaja kes-
tust ja tagab remondi korge kvaliteedi, kuna remontimisel val-
mistatavad detailid on tavaliselt kvaliteedilt halvemad kui tehaste
poolt seeria viisil valmistatud tagavaraosad. Ekskavaatoreid
ekspluateerivad organisatsioonid peavad pidama saadud tagavara-
osade kasutamise kohta ranget arvestust.

Joonisel 93 on toodud plaanilis-ennetava remondi graafiku
néidis. Nagu graafikust ndhtub, korduvad mitmesugused remondi-
liigid vordsete tooajavahemikkude jédrel. Remontide vaheperiood
voib tunduvalt koikuda, olenevalt ekskavaatori margist, tema klas-
sist, tootamistingimustest ja teenindava brigaadi kvalifikatsioonist.
Orienteerivalt voib jooksvate remontide ajavahemik koikuda
200—400 tootunni vahel, kapitaalremontide ajavahemik aga
10 000—20 000 to6tunni vahel.

26. Ekskavaatori mehhanismide olitamine

Ekskavaatori hoorduvate detailide korrapirane ja hoolikas
olitamine on vajalikuks tingimuseks tema normaalseks eksplua-
teerimiseks. Hoordetingimustes téotavate laagrite, hammasrataste
ja teiste iiksikosade liigne kulumine on tavaliselt tingitud puudu-
likust olitamisest voi médrdeainete halvast” kvaliteedist. Halb
olitamine on vdga sageli avariide ja {iksikosade purunemise poh-
juseks, mis kutsub esile ekskavaatori pikaajalisi seisakuid.

Ekskavaatori juures kasutatakse kolme olitamisviisi: sundolita-
mist, olitamist olivannides ja méarimist paksude méardeainetega.
Sundolitamine toimub pumbaga, mis annab oli 6lijuhtmeid kaudu
vahetult detailide hoordepindadele. Olitamine olivannides toimub
vedela oliga, mis on vabalt kallatud olivanni, kus asetsevad téota-
vad hoordedetailid (hammasrattad, juhtimisvollid, laagrid). Tava-
liselt on sundodlitamise puhul hoordedetailid samuti asetatud oli-
vanni, kuid sel juhul toimub hoordepindadele 6li andmine vahe-
tult pumbaga olijuhtmete kaudu; vann on sundolitamisel ainult oli
kogujaks alumisse reservuaari, kust teda 1dbi filtrite imetakse
pumbaga ja suunatakse uuesti hoordedetailide juurde.

Paksu médrdeainega méaédrimisel antakse méadre vahetult hoorde-
pindadele avade ja kanalite kaudu, mis asuvad mehhanismide
tiksikosades (vollides, laagrikeredes, puksides). Selleks, et médére
satuks hoordepindadele, tuleb teda suruda libi mdédrdeavade ja
kanalite, mis tehakse konstruktiivsetel kaalutlustel véikese labi-
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mooduga. See survemddrimine toimub maardeniplite ja késipritsi
abil.

Méirdenipli ehitus on ndidatud joonisel 94. Nippel koosneb
kerest 7, millesse valtsitakse kuulike 3 koos vedruga. Nippel kru-
vitakse alumise keermega maéaritavasse detaili,
kuna iilemisele keermele kruvitakse késipritsi 4
vooliku otsik. Surve all tulev mdiire liikkkab 3
kuulikese méidrdenipli avast 4 eemale, kus-
juures vedru surutakse kokku ja maéaédre pda- 2
seb kanali 5 kaudu madéritava pinna juurde. 5
Méidrimise lopetamisel suleb kuulike vedru i
mojul médrdenipli ava. 3 :

Joonisel 95 on toodud (tiiiipiline Kkasi-
pritsi konstruktsioon paksu maédrde jaoks
Kasiprits koosneb kerest I, milles liigub
kolb 2 mansetiga 3. Surve tekitatakse keer-
mestatud kolvivarre 4 podramisega kdepideme
5 abil. Mdardenipliga ithendamiseks on kési-
pritsi ots varustatud keermega 7. Juhtudel,
kui juurdepdds madéirdeniplitele on raskenda-
tud, kasutatakse elastse voolikuga késipritsi,
vooliku {ihendamiseks mééardenipliga on voo-
liku otsas {ileviskemutriga toruiihend.

iha
[N

Enne madirdenipliga {ihendamist tuleb Joon. 94. Madrde-
kadsipritsi ots hoolikalt mustusest puhastada. nippel:

Liugelaagrite méarimisel tuleb veenduda, I — kere; 2 — vedru;
et mdidre on sattunud laagri kandepinnale. e % e o Wiie
Seda voib jdreldada vollide otstelt viljuva madrdekanal.

madrde jargi. Kui médret ei saa «lédbi
suruda», siis tdhendab see, et médardekanalid on ummistunud. Sel
juhul tuleb kanalid puhastada voimalikult véljastpoolt, keerates

Joon. 95. Kasiprits paksu madrde jaoks:

1 — kere; 2 — kolb; 3 — mansett; 4 — kruvi; 5 — kiepide; 6 — tihend;
7 — keere pritsi otsa {ihendamiseks miirdenipliga.

vilja mdirdeniplid; kui see ei aita, tuleb detailid lahti voita ja
dra puhastada. Pukside ja laagriliudade remontimisel ja uutega
asendamisel tuleb jédlgida, et nende maardeavad satuksid iihte
laagri kere vastavate avadega. Mairdesoonte servad peavad olema
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sujuvalt iimmardatud, soonte siigavus mitte alla 2,5—3 mm; tera-
vad soonte servad eemaldavad méaret vollilt ja ei soodusta méaa-
rimist.

Joonisel 96 on kujutatud ekskavaatori 2-505 diafragma tiiiipi
méirdeolipump. Teda kasutatakse pohiliste mehhanismide sund-
olitamiseks. Olikindlast plastmassist diafragma 1 on servadelt kinni
surutud pumba kere 2 ja kaane 3 vahel poltidega. Pumba keres
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Joon. 96. Ekskavaatori (3-505) sunddlituse diafragmapump:
1 — diafragma; 2 — kere; 3 — kaas; 4 — imev ventiil; 5§ — surveven-
tiil; 6 — wvars; 7 — vedrukolb; 8 — tagasiliikkevedru.

on kaks kuul-ventiili: imev-ventiil 4 ja surveventiil 5. Kuulikeste
tous on 3—4 mm ja on piiratud reguleerimiskruvidega. Oli suru-
misel teostatakse survet diafragmale vardaga 6 vetruva kolvi 7
abil. Diafragma algasendisse tagasiminek, millal toimub ime-
mine, teostatakse tagasiliikkevedru 8 mojul. Pumba poolt antava
maardeoli kogust voib reguleerida varda 6 pikkusega, millest ole-
neb diafragma kaik.

Kirjeldatud diafragmapumbaga toimub ekskavaatoril 3-505
mairdedli andmine esimesele jouiilekandele mootorilt, vintside
hammasiilekandele, reversi koonushammasratastele ja iilemise
kdigu- ja poordemehhanismide hammasratastele. Pumbaga lébi
filtri imetud oli juhitakse kollektorisse, kust ta satub hoorduvatele
detailidele ja sealt tagasi poordeplatvormi karteri alumisse osasse,
kust ta ldbi filtri uuesti imetakse pumba poolt ja suunatakse
ringlusse. Seega tagab sundolitussiisteem oli alalist ringlust ja
puhastamist.
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Tootamisel mitmesugustes tootingimustes ja mitmesugustel
aastaaegadel kasutatakse kindlaid olisorte. Ekskavaatori tookohal
tuleb ‘hoida koiki vajatavaid sorte méirdeaineid tagavaras. Olita-
miseks tuleb kasutada ainult neid méaérdeaineid, mis on ette nih-
tud ekspluatatsiooni instruktsioonis. Muude olide vo6i oOlisegude
kasutamine kahjustab hoorduvaid detaile. Ekskavaatorite maéri-
miseks kasutatakse jidrgmisi mairdeaineid.

Masinaoli JI (I'OCT 1707—42) — juhtimishoobade liigen-
dite olitamiseks, kasutades tilaga 6likannu.

Masinadoli C (I'OCT 1707—42) — valamiseks reduktori-
tesse talvel. ;

"Avtool 10 (I'OCT 1862—42) on ette ndhtud valamiseks
reduktoritesse ja sisepdlemismootorite karteritesse talvel, siigisel
ja kevadel.
Kiilmal ajal soovitatakse avtooli soojendada enne sissevalamist.
Avtool 18 (T'OCT 1862—42) on ette nihtud valamiseks
reduktoritesse ja sisepdlemismootorite karteritesse suvisel perioodil.
Autotraktori-nigrool suvine (IF'OCT 542—41) —
valamiseks reduktoritesse ja poordeplatvormi karterisse suvel.
Autotraktori-nigrool talvine (FOCT 542—41) —
valamiseks reduktoritesse ja poordeplatvormi karterisse talvel.
Tehniline vaseliin (paks universaalne miire, madala
sulamispunktiga, YH-1, OCT HKTII 3261 jargi) — kasutatakse kait-
seks korrosiooni vastu, tagavaraosade maarimiseks ja ekskavaatori
konserveerimiseks.

Solidool JI (paks universaalne maiire, keskmise sulamis-
punktiga, ¥YC-JI, TOCT 1033—41 jargi) — kasutatakse liugelaagrite
médrimiseks mdardeniplite kaudu tavotipritsiga talvel, kevadel ja
siigisel; sulamistemperatuur mitte alla 70°C.

Solidool T (paks universaalne miire, keskmise sulamis-
punktiga, YC-T, I'OCT 1033—41 jdrgi) — kasutatakse liugeiaagrite
méarimiseks maadrdeniplite kaudu tavotipritsiga suvel, samuti ka
veerelaagrite maarimiseks aastaajast soltumata. Sulamistempera-
tuur mitte alla 80° C.

Grafiitméddre (paks universaalne maiire, keskmise sula-
mispunktiga, aktiviseeritud, YCA, T'OCT 3333—46 jirgi) — kasuta-
takse lahtiste hammasiilekannete, survemehhanismi hammaslattide,
lahtiste kettiilekannete maarimiseks. Méadiritakse labidakesega hdor-
depindadele. Sulamistemperatuur mitte alla 70° C.

Toostuslik trossimédidre (ITKCT 2—4209) — kasuta-
takse terastrosside maarimiseks. Téotamisel ei médrita pinnasega
kokkupuutuvaid poérdkopa ja draglaini tombetrosse.

Maéidrimise perioodsus ja kasutatav olisort maératakse eksplua-
tatsiooni juhises, mis lisatakse juurde ekskavaatori passile. Tabe-
lis 3 on toodud ainult iildised juhised o&litusviiside ja periood-
suse kohta.
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Olitamise iildjuhis

Tabel 3

mide iilekanded)

Lingelaagrid

Veerelaagrid

Lahtised hammas-
ja kettiilekanded

Juhtimismehhanis-
mide liigendid

Trossid

Olitamiskohad Miirdeained Uldjuhis

Reduktorite  kinni- Suvel — avtool 18, Oli vahetamine iihes van-
sed olivannid (ham-| talvel — masinadli C | ni pesemisega iga kolme
mas- ja kettiilekan- kuu tagant. On vajalik jal-
ded) gida Olitaset; oli kahanemi-
sel lisada vérsket oli juurde

Podrdeplatvormi kar- | Suvel — autotraktori- Oli vahetamine iihes vanni
ter (iilemise kiigu- | nigrool suvine. Tal- | pesemisega iga kolme kuu
ja poordemehhanis- | vel — autotraktori- | tagant. Tuleb jalgida oli-

nigrool talvine
Suvel — solidool T
Talvel — solidool JI
Solidool T

Grafiitmédére

Masinaoli

Toostuslik trossi-

maéare

taset; oli kahanemisel tdien-
dada olitagavara. “Kui on
olemas sunddlitamine, tuleb
kontrollida iga olijuhet

Madrimine késipritsiga
igas vahetuses kuni mdéarde
«labisurumiseni»

Laagrikerede tditmine iga
kolme kuu tagant

Miidrimine iiks kord 6opae-
va jooksul; médritakse peale
labidakesega

Miadrimine iga 2—3 péeva
tagant, kasutades tilaga oli-
kannu \

Midritakse iga 2—3 na-
dala tagant. Poérdkopa ja
draglaini veotrosse ei méa-
rita

27. Teenindava personali kohustused

Brigaad, kes teenindab ekskavaatorit iihe vahetuse kestusel,

koosneb juhist ja tema abist.
Ulembrigaadide arv

arvust.

antud

See on niinimetatud «iilembrigaad».
ekskavaatoril
Kui ekskavaator tootab kahe voi kolme vahetusega, siis

oleneb téovahetuste

teenindab teda vastavalt ka kaks voi kolm brigaadi ja koige koge-
num juhtidest maératakse brigadiiriks.

Ulembrigaad- teenindab ekskavaatorit vahetult.

Moningates

tootingimustes kinnistatakse ekskavaatorile niinimetatud alambri-
gaad, kelle iilesandeks on teostada abit6id ekskavaatori tookohal.
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Ekskavaatori juht ja tema abi peavad omama tunnistusi, mis
annab neile oiguse tootada ekskavaatoril. Selleks peavad nad
sooritama vastavad eksamid, saades ettevalmistuse sellekohastel

 kursustel voi iseoppimise teel.

Juhi kohustustesse kuulub:

1. Tootamisel juhtida koiki ekskavaatori mehhanisme.

2. Tagada pidevalt ekskavaatori korge toojoudlus.

3. Tagada ekskavaatori mootori, mehhanismide ja todorganite
normaalne tootamine, neid mitte {ile koormates ja vottes oige-
aegselt tarvitusele abinoud rikete drahoidmiseks t66 ajal.

4. Demonteerida ja iimber seadistada vahetatavaid téoorga-
neid tootamiseks poordkopaga, draglainiga voi mone muu t66-
varustusega.

5. Teostada ekskavaatori maha- voi pealelaadimist transporti-
‘miseks raudteel, treileril voi monel muul viisil.

6. Teostada ekskavaatori jooksvat remonti.

7. Oigeaegselt hoolitseda, et remondiks oleksid varutud taga-
varaosad, tooriistad, mairdeained ja muud vajalikud materjalid.

8. Anda juhtndore oma abile (lukksepp-méérijale) teostatavate
toode kohta ja kontrollida masina olitamist.

9. Koostada aruandlust ekskavaatori t66 kohta, teha sisse-
kandeid jarelevaatuste ja remontide raamatusse ning koostada
aktid masinaosade murdumiste voi avariide puhul.

10. Juht vastutab ekskavaatori korrasoleku ja ebadige eksplua-
tatsiooni tagajarjel tekkinud murdumiste, samuti ka rikete mitte-
oigeaegse korvaldamise eest.

11. Juht on oma vahetuse kestel vastutavaks isikuks ohutus-
tehnika alal.

12. Peale oma otseste ekskavaatorijuhi tookohustuste jaotab
brigadiir ekskavaatorit teenindavaid tootajaid vahetustesse, annab
juhtidele korraldusi jooksva remondi kohta, valvab distsipliini
jarele, instrueerib brigaadi liikmeid ja kontrollib nende t66d.

Juhi abi kohustustesse kuulub:

1. Taita tédpselt koik juhi korraldused ekskavaatori teeninda-
mise alal.

2. Iga pdev enne t60 algust teostada masina oOlitamine ning
jéalgida, et maarimisseadis ja tihendid oleksid téielikult korras.

3. Toimetada oigeaegselt ekskavaatorile kiitust, vett, maarde-
aineid, puhastamisvahendeid ja remondiks vajalikke materjale.

4. Jilgida, et mootor ja mehhanismid tootaksid normaalselt,
pingutada 16dvenenud mutreid ja polte ning teostada juhtimis-
seadise reguleerimist juhi ndpundidete kohaselt.

5. Teostada juhi jérelevalvel remonditéid ja ekskavaatori
vahetatavate toovarustuste imberseadistamist.

135



6. Hoolitseda tooriistade ja inventari alalhoiu eest.

7. Hoolitseda ekskavaatori puhtuse eest.

8. Teostada juhi korraldusel abitoid ekskavaatori teeninda-
mise alal (ekskavaatori liikumise tee tasandamine, aluste ehita-
- mine, kopa puhastamine jne.).

9. Juhul, kui té6tamise ajal tekib mehhanismides kloppimine
voi ebanormaalne miira, on juhi abi kohustatud sellest viivitama-
tult teatama juhile mainitud korratuste oigeaegseks korvalda-
miseks.

Alambrigaadi toolised alluvad ekskavaatori juhile ja teostavad
tema korraldusel jargmisi toid:

1. Ekskavaatori tookoha ettevalmistamine.

2. Lasevad alla variseda rippuvaid, varisemisohus olevaid t66-
koha kaldaid, mis tekivad otsekopaga tootamisel.

3. Aluste asetamine ekskavaatori roomikute alla liikumisel
pehmel v6i norgal pinnasel. _

4. Puhastavad koppa tootamisel tema kiillge kleepunud
mullast.

5. Puhastavad roomikuid.

6. Toimetavad kohale kiitust, vett ja médardeaineid.

Ekskavaatoril tootamisel tuleb tdita jargmisi iildisi eeskirju:

1. Juht peab enne t66 algust saama tédpse tooiilesande ja vas-
tavalt sellele koostama tooplaani, lahtudes noudest, et voimalikult
vahem kordi tuleks ekskavaatorit {imber paigutada, et péordenurk
mahalaadimiseks oleks minimaalne ja transpordivahendi juurde-
pads oleks holpus.

2. Toole asumisel peab juht ekskavaatori vastu votma ja seda
allkirjaga toOestama pédevaraamatus. Vastuvotmisel tuleb iile
vaadata: : S

a) tooorganid, plokid, trossid, poordeplatvormi rullid, roomik-
kéik;

b) mehhanismide, toohoobade, pidurite ja sidurite seisukord;

c) oOlituse ja olitusaparatuuri seisukord.

Juht peab jdlgima, et ekskavaatori poordeplatvormil ei oleks
korvalisi esemeid (mutrivotmeid, polte, mutreid jne.), mis voiksid
sattuda masinasse. Laagrite poldid ja mutrid peavad olema pin-
gutatud. Tuleb kontrollida kiituse, vee, tooriistade, madardeainete
ja muude tootamisel vajalike materjalide tagavara.

3. Pinnast tuleb kaevandada ettendhtud profiili kohaselt, ran-
gelt kinni pidades siivendi laiusest ja siigavusest.

4. Toode teostaja peab tagama, et.ekskavaatorit teenindaksid
transpordivahendid (vagonetid, autod), milledest igaiiks suudaks
vastu votta 5—6 kopatdit pinnast. Transpordivahendite arvu ja
nende liikumist tuleb nii organiseerida, et ei tekiks ekskavaatori
tooseisakuid nende ootel.

5. Otsekopaga tootamisel tuleb jilgida, et kopa allalaskmisel
ta el riivaks ekskavaatori raami ja roomikuid ning et tostetross
ei lodveneks.
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6. Kaevandamisel tuleb kopp tdita maksimaalselt.

7. Kui kaevandamisel esineb pinnases moni takistus (kivi,
ehitusjidde voi moni muu ese), tuleb see esialgu {imbert lahti
kaevata ja ainult seejdrel haarata kopaga, sest vastasel korral
saaksid t6dorganid ja mehhanismid {ileliigselt koormatud.

8. Kaevamisel raskes pinnases tuleb kopale anda vidiksemaid
viljaulatusi. Sel puhul on soovitav to6tada rohkem piisti tostetud
poomiga ja ekskavaatoriga sagedamini iihest kohast teise liikuda.

9. Poordkopaga tootamisel tuleb hoiduda mullavalli tekkimi-
sest ekskavaatori ees, selleks soovitatakse kopp pérast taitmist
kohe iiles tosta ja mitte mooda maad lohistada. ;

10. Tuleb dra hoida kopa tugevaid porkeid vastu kova pinnast,
sest selle tagajarjel voiksid murduda kopa hambad ja isegi kopp.

11. Platvormi pooérdemehhanismi ei tohi jarsult sisse liilitada.
Alles seejirel, kui platvorm on hakanud péorduma, voib suuren-
dada tema kiirust maksimumini. Poordemehhanism tuleb vilja
liilitada enne kopa joudmist tithjenduskohale arvestusega, et kopp
jouaks noutavasse asendisse poordeplatvormi peatuse hetkel.

12. Kunagi ei tohi alustada ekskavaatori pooramist enne, kui
kopp on maapinnast tiielikult lahti, muidu voiks tekkida kopa
varres ja poomis niivord suuri pingeid, et vars ja poom voiksid
murduda.

13. Kopa tithjendamisel transpordivahendeisse tuleb kopp voi-
malikult madalale alla lasta (niivord, et see ei takistaks kopa
pohja avamist), et kopast langev materjal ei vigastaks veoki pohja.

14. Materjal tuleb laadida transpordivahendeisse iihtlase
kihina, mitte iiletades transpordivahendite kandejoudu. Kopp tuleb
seejuures juhtida nii, et ta ei riivaks veokite kiilgi, vagonettide
pidureid ja muid veokite iiksikosasid.

15. Kopa allalaskmisel platvormi pooramise ajal tuleb jilgida,
et kopp ei riivaks sel ajal roomikuid ega pinnast.

16. Ekskavaator {uleb tootamiseks iiles seada horisontaalsele
tasapinnale, et kergendada poordeplatvormi rullide ja péordemeh-
hanismi t66d.

17. Tootamisel kleepuvas pinnases tuleb koppa aeg-ajalt puhas-
tada, sest kopa seintele kleepunud pinnas vidhendab ekskavaatori
toojoudlust.

18. Tootamisel talvistes tingimustes tuleb kiilmunud pinnase
kiht purustada. -

19. Toste- ja tombevintside trosside pikkused peavad tédpselt
vastama ekskavaatori passis ette ndhtud pikkustele. To6tamise ajal
tuleb jélgida, et trossid keriksid end oGigesti trumlitele. Trosside
Iotvus voib pohjustada nende ristumist kerimisel trumlitele, mille
tagajdrjel trossid kuluvad kiiresti ja voivad rebeneda.

20. Juht peab tootamisel poorama erilist tahelepanu sellele,
et sidurid ja pidurid too6taksid korralikult. Hoovastikud peavad
olema reguleeritud tdpselt vastavalt instruktsioonidele. Lintide
libisemise ja pidurirataste iilekuumendamise &rahoidmiseks tuleb
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jalgida, et hoordepindadele ei satuks 6li ja mustust. Kui ferodo-
kate on kulunud, tuleb lindi pikkust reguleerida, iileliigselt kulu-
nud ferodo-kate asendada uuega. Pidurirataste pind peab olema
tasane, kriimustused ja muud pinnavigastused tuleb korvaldada
pinna hoolika puhastamise teel.

Kopa pohja avamise hoordsidur tuleb reguleerida nii, et siduri
sisseliilitamisel avaneks kopa pohi, viljaliilitamisel aga oleks kopa
pohja avamise tross kergelt pingutatud.

Kopa pohja riiv peab olema reguleeritud nii, et ta ulatuks
15—30 mm pesasse.

21. Tuleb jalgida, et platvormi pooramisel veereksid koik
kanderullid, sest rull, mille veeremine on takistatud, kulub loper-
guseks. Mitteveeremise pohjuseks voib olla rulli sisseséobimine
voi 0li sattumine rullide veereringile. Esimesel juhul tuleb rull
lahti votta ja rike korvaldada, teisel juhul veerering ja rullid
maéardest kuivaks piihkida.

22. Tuleb digeaegselt ja hoolikalt roomiku lintide pingust regu-
leerida. Seejuures tuleb laagrite pingutuspolte iihtlaselt pingutada,
et roomiku rattad ei asetuks iiksteise suhtes viltu. Oige pingutuse
puhul peab roomiku iilemine lint vdhe 1dbi rippuma (lindi kesk-
kohal 30—50 mm). Iga reguleerimise jirel tuleb pingutuspoldid
paksu mddrdega sisse miirida ja nendele mustumise drahoidmi-
seks riie {imber méihkida. .

23. Nukksidurite sisseliilitamisel tuleb sidurid 16puni sisse liili-
tada, et hambumine oleks tiielik. Vastasel korral kuluksid nukkide
otsad ja sidurid voiksid iseendast vilja liilituda.

24. Trosside lahti- ja kokkukerimisel nende vahetamisel voi
fimberseadistamisel tuleb viltida jarske paindeid ja silmuste tekki-
mist. Tavaliselt osutuvad need paindekohad tootamisel trosside
rebenemise kohtadeks.

25. Tuleb jélgida, et plokkide sooned ei oleks liiga kulunud.
Tarbe korral tuleb mootu iile treida. Tuleb tarvitada ainult ettenéh-
tud 1d8bimooduga trosse. Vastasel korral suureneks trosside kulu-
mine ja rikutaks plokkide sooned.

26. Ekskavaatori litkumisel méoda niisket ja pehmet pinnast
on soovitav kasutada alusmatte.

27. Alusmattide kasutamine on kohustuslik ekskavaatori liiku-
misel {ile jarsult viljaulatuvate takistuste (iile raudteeroobaste,
tilesoidukohtade jne.). Vastasel korral voiksid murduda roomikute
lilid.

28. Poordeplatvormi poordumise viltimiseks ekskavaatori lii-
kumisel peab olema sisse liilitatud péérdemehhanismi pidur.

29. Pikema teekonna puhul peab kopp olema kinnitatud poomi
killge ketiga vGi trossiga ja poomi pidur tdiendavalt pingutatud.

30. Edasiliikumisi iile 3—4 km ekskavaatori omal joul tuleks
véltida ja kasutada transportimiseks treilereid.

' 31. Tootamine kraanaga on lubatav, kui ekskavaator ja kogu
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kraana-toovarustus on kohaliku katlajdrelevalve inspektsiooni poolt
vastu voetud kehtivate vastuvotueeskirjade ja méidruste kohaselt.

32. Ettenihtud graafiku jargi tuleb ekskavaatorile teha kesk-
mine ja kapitaalremont, kusjuures voetakse taielikult lahti koik
mehhanismid ja kulunud iiksikosad (puksid, veerelaagrid, sormed
jne.) asendatakse uutega.

33. Jooksva plaanilis-ennetava remondi teostamisel tuleb eks-
kavaatori mehhanismid taielikult {ile vaadata ja ilmsikstulnud
puudused korvaldada. Pirast remondi l6petamist koostatakse akt
ekskavaatori tédieliku korrasoleku kohta.

34. Vahetuse lopul tuleb koik masina mehhanismid hoolikalt
jarele vaadata ja leitud puudused korvaldada. Viiksemaid paran-
dusi tuleb teha iga pdev, kasutades selleks ekskavaatori seisakuid
ja vahetustevahelist aega. Juhul, kui rike voib edaspidise! t66ta-
misel pohjustada masina vigastusi, tuleb remont teostada viivi-
tamatult.

35. Ekskavaator tuleb aegsasti varustada tagavaraosadega,
tooriistadega, kiitusega, veega, mairdeainetega, trossidega. See
lithendab ekskavaatori seisakuid ja suurendab tema toojoudlust.

36. Vahemalt kord kuus tuleb jdrele vaadata elektrivalgustus-
siisteemi generaatori kollektor ja harjad. Mustunud kollektor pes-
takse bensiiniga.

37. Tuleb siistemaatiliselt kontrollida jaotuskilbi elektrikon-
taktide seisukorda, sest halb kontakt alandab pinget vorgus ja
pohjustab {ilekuumenemist.

28. Ohutustehnika nouded

Tootamisel ekskavaatoriga tuleb tdita peale iildiste eeskirjade
veel ka ohutustehnika noudeid:

1. Toéotamise ajal on keelatud korvaliste isikute viibimine eks-
kavaatoril.

2. Enne t66 algust (pérast peatust) ja 16ppu (enne peatust)
tuleb anda hoiatussignaal.

3. Onnetusjuhtude drahoidmiseks on ekskavaatori t66tamise -
ajal keelatud ekskavaatorit teenindaval personalil ja korvalistel
isikutel viibida ekskavaatori tegevuse. piirkonnas.

4. Ekskavaatori asukoha tasandamise t6id ei voi teostada
ekskavaatori tootamise ajal.

5. Mehhanismide t66tamise ajal on kategooriliselt keelatud
teostada nende reguleerimist voi iiksikosade kinnitamist.

6. Masina seiskamisel tuleb poom asetada piki ekskavaatori
telge ja kopp toefada vastu maad, teda mitte rippuma jéttes.

7. Kiitust ja méardeaineid tuleb hoida, kinni pidades koigist
tuletorje-eeskirjadest.

8. Mootori soojendamiseks kiilmal ajal ei ole lubatav vahetult
kasutada tuld. Mootori soojéndamiseks tuleb valada radiaatorisse
kuuma vett ja karterisse — soojendatud oli.
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9. Ekskavaatoril peab valitsema puhtus: kogu vajalik inventar
tuleb hoida méiratud kohas; poordeplatvormile voi rmu{'a.le jdetud
korvalised esemed voi tooriistad voivad tootamise ajal, sattudes
tootavate osade vahele, tekitada avariid.

10. Koigist masina riketest voi ebanormaalsetest ekspluatat-
sioonitingimustest, mis voivad esile kutsuda ekskavaatori avariid
voi ohustada teenindavaid toolisi, on juht kohustatud viivitama-
tult teatama ettevotte mehaanikule.

I11. Oisel to6tamisel peab olema kogu toérindel tagatud kiil-
laldane elektrivalgustus.

12. Tootamisel kraanaga tuleb raskusi iiles tosta ainult otse-
loodis. On kategooriliselt keelatud raskusi (esemeid) kiilgedelt
juurde lohistada.

13. Juht on kohustatud teadma tGstetava eseme kaalu ja jal-
gima poomi kiiljes oleva skaala ja osuti abil, et poomi viljaulatus
ei iiletaks sellele kaalule lubatavat piiri.

14. Raskusi on lubatud riputada kraana konksule ainult sel-
leks otstarbeks ettendhtud riputustrosside ja kettide abil. Neid
trosse ja kette tuleb perioodiliselt kontrollida.



V peatiikk

EKSKAVAATORI TOO JA SELLE TEOSTAMISE
EESRINDLIKUD MEETODID

29. Pinnaste omadused ja klassifikatsioon

Ekskavaatoritoodel kasutatakse tavaliselt tabelis 4 toodud pin-
naste klassifikatsiooni. Ekskavaatori t66joudlus on suurel maééral
soltuv kaevandatava pinnase liigist.

Uhekopaliste ekskavaatorite aasta-téonormid, mis on ette nah-
tud NSV Liidu RKN-i juures asunud Ehituskomitee poolt kinni-
tatud madruses 25. maist 1939. aastal, on toodud tabelis 5. Neid
norme iiletatakse kiesoleval ajal tunduvalt ja suurendatakse mit-
mesuguste ehitusorganisatsioonide poolt seoses ekskavaatorite
konstruktsiooni tdiustamisega ja teenindava personali kvalifikat-
siooni tousuga. Kiesolevas raamatus kasitletud ekskavaatoreid
kopamahuga kuni 1 m?® ei kasutata V—VI kategooria kaljuliste
pinnaste kaevandamisel. Ekskavaatorid kopamahuga 0,25—0,35 m?
voivad tootada ainult I—II1 kategooria pinnases. Ekskavaatoreid
kopamahuga 0,5 m? voib tarbe korral kasutada ka IV kategooria
pinnase kaevandamisel, kuid detailide kiire kulumise tottu ainult
piiratud aja kestel. Ekskavaatorid kopamahuga 1 m? voivad t60-
tada kuni IV kategooria pinnases (IV kategooria kaasa arvatud).
Samuti on talvel ekskavaatori t66 piiratud. Kui kiilmumissiigavus
on iile 200—250 mm, tuleb kiilmunud kiht esialgu purustada
mehaanilisel teel (pneumaatiliste tooriistadega, mehaanilise kan-
giga, ramminuiaga) voi lohkeainetega.

Kaevandamisel ekskavaatoriga kobestub pinnas, kusjuures tema
maht valjavotmisel suureneb vorreldes tiheda massiga massiivis.
Pinnase mahu suhet pérast viljakaevamist tema mahule tihedas
massis nimetatakse kobestusteguriks. Kobestustegurit kasutatakse
muldvallide suuruse méaaramisel ja transpordivahendite arvu kind-
lakstegemisel kaevandatava pinnase viljavedamiseks t60-eest.
M:')tr?estgguste kategooriate pinnaste kobestustegurid on toodud
tabelis 6.
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Tabel 4

Pinnaste klassifikatsioon

o
08 Pinnase PR . i
@« O : > Kasitsi kaevamise viis
E&D Pinnase nimetus m‘:‘/’:ll;aal ja tooriist
o]
I Liivad, saviliivad, taimes- 1,L1—1,5 Kaevandatakse labi-
tikuline  kiht, mustmuld, daga
juurteta turvas
II Kerged liivsavid, turvas 1,6—1,9 Kaevandatakse labida-
ja  taimestikuline pinnas tega ja kobestatakse vihe-
ithes poosaste  juurtega, sel maédral kirkadega
peenkruus, liiv {ihes klibuga
11 Keskmised savid, jame 1,6—1,9 Kaevandatakse labida-
kruus, rasked liivsavid, tai- tega, kuid kaevandamine
mestikuline maa vo6i turvas vajab iildist kobestamist
ithes puude juurtega kirkadega, = osalt . kangi-
dega °
v Rasked savid, mergel, 1,6—2,0 Kaevandatakse labida-
opookid, pehmed kriidilade- tega ja kobestatakse Kkir-
med, tsementeerunud ehitus- | kadega, kangidega ja
priigi | kuni 30% kiiludega
|
\% Pehmed kaljukivimid ja 1,6—2,2 Kaevandatakse 166k-
nork konglomeraat, pruun- riistadega ja IGhkeaine-
siisi, rdndrahnudega moreen tega
VI Kovad kaljukivimid 2,5—2,8 Kaevandatakse 1Ghke-
ainetega
Vil Vesiliiv 1,3 Kaevandatakse kiihvli-
tega ja koppadega
i

Pinnase tdhtsaks omaduseks, mis mojutab ka ekskavaatoritoode
teostamist, on tema nolvade piisivus. Seda omadust iseloomusta-
takse loomuliku kallaknurgaga, s. o. nurgaga, mille all pinnas
hakkab varisema. Mitmesuguste pinnaste, eriti savi- ja turvaspin-
naste loomulik kallaknurk on suurel miiral séltuv niiskusest.
Mitmesuguste pinnaste loomulikud kallaknurgad on toodud tabe-
lis 7.
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Tabel 5
Uhekopaliste ekskavaatorite aasta-toonormid ehitustoodel

Viljatostamine tuhandeid m3
Sl R A Pinnase 1 m® kopamahu kohta
] Tootamisviis kategooria D 1 :
poordkopp Draglain
[ A I—II 127 105
4 & » -
Pdhjarajoon ll]I_IIIV 1?8 gg
l «Transporti» m—1v 85 68
Vit 1—II . 150 125
« » st
Keskrajoon IIII_IIIV %:}}(5) }88
«Transporti» HI—IV 100 80
s 11 170 140
« L1
Lounarajoon llIl—_—IIIV }g?} } ig
«Transporti» | [[[—IV 115 92
- | ;
|
Miéirkused:

1. Karjdiris tootavatele ekskavaatoritele suurendatakse vastavalt t66aja
muutmisele to6norme 20% vorra.

2. Petrozayodski—Vologda—Kirovi—Sverdlovski— Tomski — Krasnojarski —
Irkutski—Habarovski joonest pohja pool asuvad maa-alad kuuluvad pdohja-
rajoonide hulka.

3. Lounarajoonid asuvad Odessa—Krasnodari—DzaudZikau—Samarkandi
joonest louna pool.

‘4, Kaljuliste pinnaste téonormid moodustavad 50% III kategooria pin-
naste normidest.

Tabel 6
Mitmesuguste pinnaste kobestustegurid
kzli)tl:gn:gfia ; Pinnased Kobestustegur
I Liivapinnased . . . . . o A NG 1,08—1,17
I Turvas, taimestikuline pinnas . . . . 1,2 —1,3
1I Filmsavig S v L L e e e TR 1,14—1,28
111 Shvipindhsed %o et L L 1,24—1,3
v Raghed: sawid S 0 T e 1,26—1,32
v Metoel epookitl- . s e e i s 1,33—1,37
\% Kivised ‘pinpased o0 ot S ST 1,3 —1,45
VI B alfIlIE T L S A e 1,45—1,5
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Mitmesuguste pinnaste loomulikud kallaknurgad (kraadides)

Tabel 7

Pinnased
P.innkased Liiv 5 Pl '{‘elx(inll.es- &
seisukor ruus ; a uline | Turvas
Peen If:isnl; Jime "8 savi b ;)irmas
G SRY A SO e 25 28 30 40 50 45 40 40
Mske o e h mv ol 30 35 32 40 40 35 35 25
Mgeg s 20 25 27 35 30 15 25 14

Vajunud pinnaste kallaknurgad voivad poordkopaga, draglai-
niga ja haardkopaga kaevandamisel piisida monda aega tunduvalt
suurematena kui toodud tabelis 7. Seejuures aga siiski ei tohi eks-

Joon. 97. Nolvaku voimaliku varisemise skeem.

a — loomulik kallaknurk (varisemisnurk);
semise tsoon.

A — ndlvaku vdimaliku vari-

kavaatoriga liikuda siivendi direle ldhemale, kui seda lubab pin-
nase loomulik kallaknurk, sest nolvak voib koos ekskavaatoriga
alla variseda (joon. 97).
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30. Mitmesuguste vahetatavate toovarustustega todtamise
meetodid

Et digesti valida t66-ees tootamise meetodit, peab juht arvesse
votma ekskavaatoritoode {ildplaani, ekskavaatori té6organite moo-
teid, mullavallide asetuskohti ja juurdepaisuteid transpordivahen-
dite liiklemiseks. Ekskavaatori asend peab voimaldama kopa tiih-
jendamiseks poorata platvormi voimalikult vdiksema nurga vorra.
On soovitav, et koppa ei tuleks liiga korgele tosta. Ekskavaatori
asend t60-ees tootamisel transporti ei tohi takistada tema edasi-
liikumist. Tootamisel valli tuleb ette ndha kindlad asukohad mulla-
vallidele, et viltida mulla {imberlaadimist. Kaevandamisel tuleb.

A 2

545 1E -

HiE R I

a8 3|2 =

SIE B |

SE &= T

Joon. 98. Pinnase kaevandamine otse- Joon. 99. Otsekopaga kiilgkaevan-

kopaga tootamisel valli: A — poora- damine kopa tithjendamisega trans-

missuund kopa tithjendamiseks valli; porti: A — pooramissuund kopa
B — kaevandamise suund. tithjendamiseks; B — kaevanda-

mise suund.

edasi liikuda sirgjooneliselt, kinni pidades kindlast kaeve laiu-
sest. See kergendab tootamist jargmistel kiikudel ja vdhendab
ekskavaatori edasiliikumiste arvu.

Ekskavaatori iilesseadmisel t6o-ees tuleb jilgida, et roomikud
kogu pinnaga toetuksid pinnasele ja et ekskavaatori seisupind
oleks horisontaalne. Kui roomikud ei toetu kogu pinnaga pinna-
sele, siis pohjustab see ekskavaatori koikumist tootamisel, mis
mojub segavalt juhile ja pohjustab detailide liigset kulumist. Kui
ekskavaator ei ole horisontaalselt {iles seatud, koormatakse fiile
poordemehhanism ja on raskendatud reversi hoordsidurite juh-
timine. .

Tootamine otsekopaga. Joonisel 98 on skemaatiliselt kujutatud
tootamine otsekopaga valli. Nagu joonisest ndhtub, voib mulla-
valle teha kas siivendi iihele voi molemale kaldale.

Koige sagedamini kasutatav todskeem kiilgtithjendamisega
transporti on kujutatud joonisel 99. Uksikutel juhtudel ei ole voi-
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malik tootada sellise tooskeemi jargi ja tuleb rakendada otskae-
vandamise viisi, nagu seda on kujutatud joonisel 100. Otskaevan-
damisel, vorreldes kiilgkaevandamisega, on see oluline puudus, et
kopa tiihjendamiseks tuleb ekskavaatorit poorata suurema nurga
vorra kui kiilgkaevandamisel. Peale selle peavad veokid otskae-
vandamisel soitma tagasikdiguga t06-eesse voi poorduma seal
timber; tithjade veokite etteandmine nouab seega palju aega, mille
tagajdrjel esinevad ekskavaa-
tori seisakud. Kiilgkaevandami-
sel liigub transport sirgjooneli-
selt, {imberpdoramiseta, mis
voimaldab ekskavaatoril t66-
tada pidevalt.

Kaevandamist tuleb alus-
tada kopa  tiihjenduspoolselt
kiiljelt, nagu ndidatud mnooltega
B joonistel 98—100.

Selline kaevandamise viis
voimaldab alustada ekskavaa-
tori pooramist kohe pérast
kopa tditmist, kusjuures iihen-
datakse kopa tostmine ekska-
vaatori pooramisega tiihjen-
duskohale. Kopa allalaskmine
t6o-eesse ja kopavarre tagasi-
Joon. 100. Otsekopaga otskaevanda- tOmbamine iihendatakse - sei
‘mine kopa tiihjendamisega transporti: juhul samuti ekskavaatori poo-
A — pdoramissuund kopa tihjenda- ramisega. Mitme ‘operatsioonj
miseks; B — kaevandamise suund. iihendamise tagajirjel litheneb

tootstikli aeg ja suureneb eks-
kavaatori toojoudlus. Peale iilalmainitu hoiab kaevandamise alus-
tamine tithjenduskiiljelt transpordi liikumistee rohkem puhtana,
mille tagajérjel liiheneb ka t66-ee puhastamise aeg.

Tédtamine poordkopaga. Poordkoppa kasutatakse ekskavaatori
seisupinnast madalamal asuva pinnase kaevandamiseks. P&ord-
kopaga teostatavate todde hulka kuuluvad kaevikute ja siivendite
kaevamine. Uue kaeviku (laius kuni 3 m) kaevamisel liigub ekska-
vaator selle telje pikisuunas (joon. 101). Viljakaevatud pinnas
asetatakse kas kaeviku {ihele voi molemale kaldale. Kui noutakse,
et kaeviku nolvad peavad olema kindla kaldenurgaga, siis on see
keerukas iilesanne ja selle tditmine nouab juhilt suurt vilumust.
Kindlate nolvadega kaevikute kaevamise kergendamiseks kasuta-
takse erilisi profiilkoppasid, mis laienevad alt iilespoole.

Laiu kaevikuid ja siivendeid voib samuti kaevata piki ekska-
vaatori liikkumise suunda {ihes pinnase asetamisega siivendi mole-
male kaldale. Sel juhul tuleb ekskavaator asetada mitte kaeviku
pikiteljele, vaid vaheldumisi kord iihele, kord te‘sele kaeviku dérele
ldhemale, nagu see on nédidatud joonisel 102. Ekskavaator peab
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seejuures liikuma esialgu edasikdiguga kaeviku {iht ddrt modda
ja siis tagasikdiguga kaeviku teist airt moéoda. See tootamisviis
voimaldab kaeviku profiili hésti vilja tootada, kuid lisakdigud
vahendavad ekskavaatori to6joudlust.

Kui ei kaevata uut kaevikut,
vaid silivendatakse vO0i puhas-
tatakse vana, siis liigub ekska-
vaator kaeviku &ddrt mooda
pikisuunas edasi, kuna kaeva-
mine toimub kaeviku teljele
ristsuunas (joon. 103). Kasu-
tades seda toomeetodit saa-
dakse tunduvat kokkuhoidu
ekskavaatori edasiliikumiste aja

arvel, kuid seejuures suureneb Joon. 101. Kitsa kaeviku kaeva-
viahesel madral ekskavaatori mine podrdkopaga, kopa tiihjenda-
poordenurk (120°—180°), kuna misega valli.

tootamisel eelmise skeemi jérgi

©
<
3 A
©“ —t
@® |
é: ',
1
S S e
% 1 1
x 1 |
: 1
l' J
\_4)\
I 2

1
i
{

Ekskavaatori likumise suund

Joon. 102. Laia kaeviku kae-

vandamine poordkopaga, ekska-

vaatori {imberpaigutustega pare-
male ja vasakule:

Joon. 103. Kaeviku kaevandamine poord-

I — ekskavaatori t6dasend; 2 —  [kopaga risti ekskavaatori liikumise suunale:.
ekskavaatori asend peale {imberpai-

gutamist; A — poédramissuund kopa a — pinnase loomulik kallaknurk; A — pooramis- -
tiihjendamiseks; B — ekskavaatori suund kopa tiihjendamiseks.

{imberpaigutamise tee.

koigub see 90° piirides. Liikumisel kaeviku &dirt mooda tuleb
jdlgida, et ekskavaator iithe oma roomikuga ei satuks kaeviku dare
loomuliku kallaknurga all wvarisemise tsooni.

Niisutus- ja kuivendussiisteemide kanalite puhastamisel tuleb.
arvesse votta vee dravoolu suunda. Kui puhastatavas kanalis puu-
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dub veevool, siis tuleb puhastamist teostada vastuvoolu, kuna vas-
tasel korral valguks mudane vesi kanalisse ja veega kaasatoodud
muda setiks kanali puhastatud osasse. Kui aga puhastatud kanalis
on veevool, tuleb puhastamist teostada périvoolu, kuid selliselt, et
veevool kanalis ei oleks takistatud.

&
/, ://,(’
=

V77

Joon. 104. Mullavalli ehitamine draglainiga kahest kiilg-
reservist,

Tootamine draglainiga. Ekskavaatori draglaini toovarustus
on ette nihtud siivendite kaevamiseks ning muldkehade ja vallide
ehitamiseks. Joonistel 104 ja 105 on ndidatud muldkeha ja valli
ehitamine =~ pinnase - kaevandamisega iithest voi kahest Kkiilg-
reservist. Kahest kiilgreservist kaevandamisel liigub ekskavaator
edasi moodda ehitatava muldkeha pikitelge; {ihest kiilgreservist kae-
vandamisel liigub ekskavaator piki siivendi dirt temast sellisel
kaugusel, et {ihele poole pooramisel ulatuks pooh mullavalli vélis-

Joon. 105. Mullavalli ehitamine draglainiga iihest kiilg-
reservist.

servani, kuna pooramisel vastaspoole ulatuks kopp kaevatava
siivendi ddreni. Draglainiga to6tamisel voib viljakaevatud pinnast
asetada kas siivendi {ihele voi molemale kaldale, nagu see oli iilal
ndidatud téctamisel poordkopaga.

Draglainiga tootamisel tuleb igast uuest ekskavaatori asendist
alustada kaevandamist kopa tiihjenduspoolselt kiiljelt, samuti nagu
poordkopaga tootamisel. See vidhendab téotamisel tunduvalt ekska-
vaatori edasiliikumiste arvu, vdhendab kopa tostekorgust ja voi-
maldab iihendada toste- ja poordeoperatsioone.
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31. Eesrindlikud téomeetodid

Eesrindlaste tookogemused néditavad, et t00-ee Oigeaegne ette-
valmistamine ja kidikude o0ige markimine tagavad ekskavaatorile
tootamise koige viiksemate poordenurkadega, mis on korge t66-
joudluse tdhtsaimaks tingimuseks.

Tootamisel transporti oleneb ekskavaatori toojoudlus mitte
ainult sellest, kuidas tootab ekskavaator, vaid ka sellest, kuivord
histi tootab transport. Eesrindlaste kogemused nditavad, et suuri-
mat edu sel alal saavutatakse eesrindlike kompleksbrigaadide moo-
dustamisega, millede koosseisu kuuluvad ekskavaatorite juhid, ise-
tiithjenduvate veoautode juhid ja mahalaaditud pinnase planeeri-
mise alal tootavad abitoolised. Selliste kompleksbrigaadide organi-
seerimiseks on vajalik, et autojuhid ja ekskavaatorite brigaadid
oleksid kinnistatud tockohtadele ja et kompleksbrigaadi kasutuses
oleks alati vajalik arv isetiihjenduvaid veoautosid, tagades sel vii-
sil ekskavaatori katkestamatu to6tamise ja korge toojoudluse.

Juhtide-eesrindlaste t6okogemused néitavad, kui suurt tahtsust
omab todjoudluse tostmisel tehnika tundmine ja selle omandamine
ekskavaatorit teenindava brigaadi poolt, ekskavaatori korrasolek,
tema alatine ja kvalifitseeritud hooldamine, mehhanismide o&ige-
aegne ja hea olitamine.

Mitte vdiksemat tdhtsust omab to66tsiikli kestuse liihendamine,
mida juhid-eesrindlased saavutavad voimalikult paljude operatsioo-
nide ithendamisega ja hoobade iimberliilitamise aja vihendami-
sega. Kopa allalaskmine kaevamiseks iihendatakse tédpselt ekska-
vaatori pooramisega kopa tiihjendusasendist kaevamisasendisse ja
taidetud kopa tostmine ekskavaatori pooramisega kaevamisasen-
dist kopa tiihjendusasendisse. Ekskavaatori poordesuuna muutmine
ithendatakse kopa tithjendamisega.

Juhid-eesrindlased pooravad erilist tdhelepanu sellele, et kaeva-
misprotsess toimuks oigesti. Someraid ja kergeid pinnaseid kae-
vandatakse kopavarre tdielikul viljaulatusel, kusjuures ekskavaa-
tor muudab vordlemisi harva oma asukohta. Rasket pinnast kae-
vandatakse kopavarre viikesel voi keskmisel viljaulatusel, mis
voimaldab pinnaselt 16igata paksemat laastu ja lilhendada seega
kaevamise aega. Erilist tidhelepanu osutavad juhid-eesrindlased ka
kopa tditmisele. Paljudel juhtudel tdidavad nad kopa 1,3—1,4 ula-
tuses tema geomeetrilisest mahust kopa kuhja arvel. Sellisel toota-
misel tuleb mitte ainult koguda kiillaldane hulk pinnast kopa
peitlitele, vaid ka hoolitseda selle eest, et ekskavaatori poérdumine
toimuks sujuvalt, et muld kopalt maha ei variseks.

Téotamisel poordkopaga voi draglainiga valli kasutavad paljud
juhid-eesrindlased ringto6-meetodit, mida on kujutatud jooni-
sel 106. See meetod seisab selles, et pooramisel ekskavaatori
koppa ei peatata tiihjenduskohal, vaid kopp tiihjendatakse pdora-
miskédigul. Seega hoitakse kokku aega pidurdamise, peatuse ja
poordeplatvormi liitkumapanemise arvel. Tootamisel sel meetodil
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juhitakse kopp t00-eesse vaheldumisi, kord paremalt, kord vasa-
kult poolt, kaevandades pinnast dartelt keskele, nagu see on néi-
datud joonisel 106 nooltega. Tuleb mirkida, et ringt66-meetodi
kasutamine on véimalik ainult sel juhul, kui kopa tiihjendamine
toimub tdpselt ja pinnas
ei varise kopalt. Selle t60-
meetodi kasutamine nouab
juhilt korget kvalifikat-
siooni  (eriti  t6otamisel
draglainiga).

Huvitav on mainida ka
mullavallide {imberpaiguta-
mise meetodit (joom. 107).
Pinnase timberpaigutamine
sel meetodil toimub jarg-
miselt: ekskavaator soi-
dab otsast mullavallile ja
liigub seda modda edasi,
paigutades pinnast siivendi
korvale valli ja tasandades
teed. Mullavalli {imber-
Joon. 106. Téstamine draglainiga ringmee- Paigutamine teostatakse
todil: A — pooramissuund kopa tihjenda- ekskavaatori tagasikdigul.

miseks; B — kaevandamise suund.- Joonisel 107 on naidatud

juhtum, kus vall 7 on juba
iimber paigutatud punktiiriga maérgitud asendist pidevjoontega
margitud asendisse /. Jargmisel kdigul paigutatakse iimber sama-
aegselt kaks valli kokku korgesse darmisse valli ///. Kirjeldatud

~——— Ekskavaatori likumise suund

Joon. 107. Mullavallide teisaldamine mullavalli:

I — esialgne vall; I’ — teisaldatud I vall; II — teine vall; II] — vall, mis on moodus-
tatud II ja I’ valli teisaldamise tagajirjel.

meetodil on rida eeliseid: samaaegselt toimub kahe valli {imber-
paigutamine, mille tagajirjel litheneb ekskavaatori edasiliikumise
aeg tootamisel; ekskavaator ei kattu mullaga, nagu toéotamisel
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allasendis; ekskavaatori tootamisraadius on maksimaalne, kuna
poom on lastud alla suurima viljaulatuseni. Seejuures tuleb aga
markida, et ekskavaatoriga soitmine vallile ja sellel tootamine
nouab juhilt erilist ettevaatust.

Ekskavaatori likumise suund

Joon. 108. Kahe draglaini koost66:
1 — kaevandatav t606-esi; 2 — eesmise ekskavaatori poolt
viljakaevatud pinnas; 3 — teise ekskavaatori poolt teisal-
datud pinnas; A — podoéramissuund kopa tiihjendamiseks.

Ekskavaatorite paaristéotamine. Kui mullavall asub liiga kau-
gel ja nouab teistkordset iimberpaigutamist, on otstarbekohane
kasutada kahe ekskavaatori paaristootamise viisi. Seejuures voi-
vad ekskavaatoritel olla {ihesugused voi erinevad toovarustused.
Paaristéotamisel voidakse kasutada ekskavaatoreid jargmiste t66-
varustustega:

To60-ees: Pinnase iimberpaigutamisel:
Otsekopp Haardkopp

Poordkopp Haardkopp

Paordkopp Otsekopp

Otsekopp Otsekopp

Draglain Draglain

Joonisel 108 on antud kahe ekskavaatori paaristootamise
skeem. Antud juhul on molemad ekskavaatorid varustatud drag-
lainiga. Kahe ekskavaatori paaristo6tamine vdhendab ekskavaatori
liigseid edasiliikumisi, tagab {ihtlase riitmilise t66tamise, lithendab
antud toomahu teostamise tdhtaega ja vihendab t66de maksumust.
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Ekskavaatorite gabariit-

Ekskavaatorite

Skeemi Gabariitmdodete nimetused

tdhised : 9-252% 9-257
Kabiini tagaosa poorderaadius . . . . 2150 2300
Kabun xS 2 0y - ferday s Lo Ul o 2170 2230
Katuse ja kabiini korgus maapinnast . . 2900 2980
Cy Ekskavaatori gabariitkorgus poomita . . 2960 2980
e i i s el M 930
E Poomi kanna telje korgus maapinnast . . 1100 1140

Kaugus platvormi poordetelje ja poomi
kannag- teljes el o ao U Y e G 0 B Ty 650 650
G Rooanildiots plitliu s 40 s i e 6 3000 3000
Roomilkkdigu “laius . . . aoce . 0 2340 2340
K Roomikgidis daites v a5 oLl D Gol e 45 S UA 360 360

* Tihised 3-252, 3-502, 3-504, 3-1003 tdhendavad: esimesed  numbrid normaalse kopa
tdhendab ekskavaatorit kopamahuga 250 1 voi 0,25 m3, 2. mudel; 3-1003 — ekskavaatorit
mootoriga; iilejiinud — sisepdlemismootoriga.

** Jlma viljachitatud toeta; viljaehitatud toega — 2140.
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mooted millimeetrites

LISA I

margid
3-502 3-504 3-751 3-1003
D082 51 ~10d .| MIAB [OM-201 | e ng.Al 2508 | 3752 “| 31004
2150 3000 — 2700 3000 2700 3400 3300
2170 2900 — 2850 3000 2700 3200 3120
3100 3430 — 3280 3500 3100 3375 3650
3160 3760 3270 3480 3500 3480 3800 4160
1150 1140 — 1000 1130 1000 1075 1050
1290 1680 1300 1460 1480 1520 1630 1700
650 840 ** 320 1000 1080 920 1100 1300
4200 6620 . 3570 3540 3700 3420 3740 4000
3420 4600 2550 2760 2850 2850 2970 3200
900 1300 400 510 530 550 600 675
mahtu dekaliitrites, kuna viimane number — mudeli numbrit. Nii naiteks: mark 3-252
kopamahuga 1,0 m3, 3. mudel. Ekskavaatorid 3-504, 3-751, 2-1003 kiitatakse elektri-
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Otsekopaga varustatud

Ekskavaatorite
=5 Ekspluatatsiooniliste moddete
39 nimetused
SE 3-252 3-257 T3-2
[ 75 )
« Poomi kaldenurk kraadides . | 45 60 | 45 60 45 60
Kaevamissiigavus ekskavaato-
ri seisupinnast allapoole, m . 0,35| — 0,35| — — —
B Suurim kaevamisraaditts sei-
supinna tasemel, m . . . . . 2,656 — 2,65 — 5.2 L
C Suurim kaevamisraadius, m .| 58 | 5,1 60 1950 T.F 4 1.2
D Suurim kaevamiskérgus, m .| 47 | 55 | 48 | 58 | 55 | 67
5 Suurim kopa tiihjenduse raa-
TR A B BSRLI L AO 54 | 48 54 | 4,8 6,6 | 6,0
& Kopa tiihjenduse korgus suu-
rima tiihjenduse raadiuse pu- 3
[0 U, 7 e S S ST SIS e 2,0 2,4 2,0 2447 2,1 2,6
% |
G Suurim kopa tithjenduse kor- $
gl e 20 e R A s R A L a0 S 9.0 3,6 | 4,7
H Kopa tiihjenduse raadius suu-
rima tithjenduse korguse pu-
Btk st RS T e e RE 4,2 5F | 4,2 8,0 6,0
K Poomi suurim korgus, m . .| — IS - — 55 | 6,3
2 Poomi pikkus, m . . . . . 4,9 4,9 55
— Kopa varre pikkus, m . . . 23 2:3 2,65
— Kopa: maht, 'm3. ol 0k 0,25 £ 0,3 0,35
/3 Ekskavaatori kaal, ¢ . . . 10,0 2,6 24,0
— Keskmine erisurve pinnasele,
RS e TR R g 0,55 0,53 0,15
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ekskavaatorite ekspluatatsioonilised mooted

LISA 11

margid
3-502 3-504 3751 3-1003
Mi-1B OM-201 | (fK-05-A) 3505 3752 3-1004
45 |60 '|45 |60 [45 |55 |45 |60 |45 |60 |45 | 60
065| 05 | 14| 1085 17| 15| 15 (10| 17|24 20 |15
365 32| 47 | 41 | 48 | 435 48 | 43| 63 | 455| 64 | 57
60 | 54| 79| 72 | 88| 83 | 79 | 7,8 | 885 845 98 | 90
50| 625/ 60| 76 | 65| 75| 66 | 79| 76 | 86 | 80 | 90
531 475/ 721 62| 83| 78| 7.2 | 66| 80| 76 | 87 | 80
20 | 24 | 27| 32| 36| 39| 26|30 | 245! 285| 33 | 37
34| 45| 42 | 57| 47| 565 46 | 57| 53168 | 55| 68
51| 41| 67| 52| 82| 75| 66 | 55| 64|55 ]| 80| 7.0
49 | 565| 565| 60 | 65 | 725 59 | 68 | 68 | 76 | 68 | 7,9
48 5,7 6,7 55 6,9 6,7
3.0 42 45 4,6 4,66 4,9
0,35 0,5 0,5 0,5 0,75 1,0
12,0 23,0 2 20 33,0 43
0,5 0,82 0,79 0,61 1,0 0,95
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Poordkopaga varustatud ekskavaatorite

Ekskavaatorite
T Ekspluatatsiooniliste moodete s
3 9 nimetused
SE 3-252 3-257
(7
« Poomi kaldenurk kraadides . 45 60 45 60
A Algtiihjenduse raadius, m . . 4,1 3,1 4,1 3,1
B Lopptiihjenduse raadius, m . 6,6 5,6 6,6 5,6
& Algtiihjenduse korgus, m . . 2,0 2,8 2,2 2,5
Ci Lopptithjenduse korgus, m . 4,6 5,4 4,6 5,4
D Tithjenduse korgus tootami-
sel transporti, m . . . . . . 1,6 2,4 =
£ Tiihjenduse raadius toé6tami-
sel trangporti, 'm . . . . .. 4,3 3,3 —
Suurim kaevamissiigavus, m 5,0 5,0
Suurim kaevamisraadius, m . 7,8 7.8
— Poomi pikkus, m . . . . . 49 4,9
— Kopavarre pikkus, m . . . 23 2,3
i Kopa maht, m3 . . . . . 0,25 0,3
=~ Ekskavaatori kaal, /. . . . 10,0 9,6
— Keskmine erisurve pinnasele,
g SR L SOIIENG b St (T 0,55 0,53
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LISA 11

ekspluatatsioonilised mooted

margid
3-502 3-504
3-352 73-2 MIIB | oo ) e
45 60 45 60 . e 45 60
4,1 3,1 7,1 4,9 2,55 5,8 4,7 3,5
6,7 5,7 8,7 7,6 }3 9,1 8,0 87
2,0 2,8 g A3, 2,7 33 2,2 3,1
47 5,5 48 5,8 i 7,3 5.3 6,1
i e e 3,0 1,7 2,6
At — o &7 5,4 42
41 45 3,5 6,6 5,6
8,0 97 7,5 10,8 9,2
4,9 55 4,8 7,0 5,5
2,3 2,65 2,3 2,1 2,8
0,25—0,35 0,4—0,5 0,35 0,5 0,5
12,5 24,0 11,5 95,2 20,0
0,2 | 0,15 0,5 0,77 0,6
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Draglainiga varustatud

Skeemi
tdhised

Ekspluatatsiooniliste moade-
te nimetused

Ekskavaatorite

3-352 T3-2

A'| Poomi pikkus, m . 7,5 10,5 10 12
[ Poomi kaldenurk kraa-

dides : e P 30 |45} 30|45 |25 (35|45 | 25| 35| 45
= Poomi  suurim viljaula- .

WS iy e R G4 6,2 10,0, 8,37 110,1+(9;2418,11111492110:875 © 52
— | Poomi suurim kérgus, m .|5,3 | 6,85 6,8]8,95|5,77 |7,44/8,77| 6,35 8,58/10,18|
B Suurim kopa tiihjenduse »

korgus, m .. . .|26 (4,15 4,15/6,3 | 3015267 | 42|63 |82
L Suurim kopa tiithjenduse

raadius, m . . .17,3 |6,15] 10,0| 8,34/11,0 {10,2/8,8 [13,5 (11,7 |10,4
D Suurim  kaevamisraadius, |

m 17,95/ 6,4 [10,25| 8,55|12,6 [11,5/9,9 {15,5 |13,5 |12,8
P Kaevamissiigavus kiilg- 3

kaevamisel, m o s 12,0 11,8 . 8,7512,70 4,01 3,412,687 6,2]] 5,3°|.4,3
Ve Kaevamissiigavus pikikae-

vamisel, m . e i 83 X0 7,651.6,0-17.0) 6215:2.F 9.7 8.7 £3
— | . Kopa maht, m3 . 0,25 0,25 0,35 0,35
—- Ekskavaatori kaal, f 11,6 11,765 23,6 23,8
— | Erisurve pinnasele, kg/sm2' 0,184 0,187 0,15 0,15
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» ekskavaatorite ekspluatatsioonilised mooted

LISA IV

margid
" MI-IB 3-502 3-504 3-751 3-1003
JIK-0,5-A 3-505 D-752 9-1004
9,0 11 10 13 11 15 13 16
30 [45 |60 | 30 | 45 (30 {45 | 30 | 45 |25 |35 |45 |25 |35 (45 |30 |45 |30 |45
8,3516,85/5,0 | 11,0 ! 9,2 (9,85| 8,3|12,45| 10,4|11,4/10,5! 9,2|15,1!13,7|12,0{13,0/10,916,0{13,0
|
6,10(7,909,40| 7.25| 9,6 6.64| 8,8| 8,14|11,0| 6,6/ 8,2, 9,6/ 8,3/10,5(12,5| 8,6/11,3(10,1 13,4
3,6014,80/6,30| 4,00, 6,3 (3,5 | 5,5| 5,3 | 8,0| 3,4 50| 6,5/ 5,1| 7,4] 94| 42| 6,9 5,7| 9,0.
, |
& |
7,60/6,70/4,80 11,0 9,1 [10,0| 8,3/12,5 | 10,4(11,3|10,4| 9,1{15,0/13,6{11,9/12,8/10,8/15,4/12,9
9,60(9,10(7,70| 15,0 {14,0 (11,1}10,2(14,3 | 13,2|12,6 11,5|10,0 16,4%14,9 13,2|114,4 13,2 17,5|16,2
8 |
3,90(3,00/2,10, — | 5,0| 4,4 3,8 6,6 | 59| 4,1| 3,4/ 2,5 6,6J 5,7| 4,5 58| 4,9 8,0 7,1
5,50(4,50/3,60| 10,0 | — | 7,3| 5,6/10,0 | 7,8/ 8,8| 7,9 6,7|12,4/11,1| 9,5 9,5 7,4(12,2| 9,6
0,35 0,5 0,5 0,5 0,75 0,75 1,0 1,0
1131 » -24,2 19,85 | 21,6 31,6 32,2 41,5 42,0
0,50 0,73 0,61 0,66 0,88 0,93 0,92 0,93
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