Srodki transportu bliskiego

Transport |inowy pionowy - diwigi
(dzwigi osobowe, osobowo-towarowe oraz szpitalne)

Budowa i eksploatacja

Zarys rozwoju transportu linowego pionowego

Dzwig — nazywany rowniez urzadzeniem dzwigowym, dzwignicg albo

potocznie winda, to urzadzenie przeznaczone do przemieszczania ladunkéw

(0s6b lub towaréw) w kabinach lub na platformach wzdluz sztywnych eeeccseccssesssctssscsssssescsesssssessnee
prowadnic, pomiedzy okre§lonymi poziomami, zwykle na duza wysokos¢.

Dzwigi bardziej niz inne nowoczesne wynalazki wplynely na wyglad
dzisiejszych miast i metropolii. Chociaz dzwigi jako urzadzenia uzywane
do transportu pionowego istnieja od tysigcy lat (wykorzystywane przez
Egipcjan do budowy piramid 2600 p.n.e.), to dopiero w 1852 roku
wynalazek Elisha Graves Otis’a spowodowal, iz dzwigi staly si¢
praktycznym, bezpiecznym i godnym zaufania elementem architektury.
Do rozrekl wania jego wynalazku — tzw. g
hamulca (zespolu chwytaczy kabiny) E.G.Otis wykorzystal Wystawe
Swiatowa otwarta w Nowym Jorku w 1853 roku.

Pierwszy dzwig osobowy zainstalowano w 1857r. W 1880 r. Werner von
Siemens dolaczyl do konstrukeji windy silnik elektryczny.

Najwigksze rozpowszechnienie sposrod pionowych dzwigéw elektrycznych znalazly dzwigi szybowe.
Takie dzwigi charakteryzuje uzycie specjal ustroju no$ g0 szybem . Szyb oslania calg
droge transportu, podtrzymuje prowadnice i przejmuje wszystkie obcigzenia. Zaleznie od wystepujacych
warunkow dzwigi szybowe moga by¢ budowane wewnatrz lub na zewnatrz budynkéw.

Podziat klasyfikacyjny dzwigow (wg. PN-ISO 4190-1 )

Podzial ze wzgledu na rodzaj napedu

Podzial ze wzgledu na zastosowanie

O osobowe - Klasa I O elektryczne (b¢gbnowe, cierne)

O towarowo — osobowe - klasa IT a hydra“liczne R NI Y

QO szpitalne - klasa ITI a) z napedem bezpoSrednim lub

0 towarowe - klasa IV z napedem posrednim

0O towarowe male - klasa V (posiadajace kabine, b) z napedem centralnym lub 0000000000000 00000000000000000000000000
ktorej jest ni dla oséb z p d bocznym

jego wymiaréw i konstrukcji)
O specjalne (np.. teatralne, samochodowe)

Podzial ze wzgledu na zabudowe

O  wewnatrz obiektéw budowlanych Podziat ze wzgledu n S
a) szyb stanowi integralng czesé usytuowanie
budowli zespolu napedowego
b) szyb autonomiczny (konstrukcja (tzw. maszynowni)
samonoéna) eececsccccccscsceccscscscccccccecccsnne
QO panoramiczne (tzw. szyb otwarty) yau

1. maszynownia boczna
2. maszynownia tylna
3. maszynownia nie znajduje sie bezposrednio przy szybie

dzwigowym (wylacznie dzwigi hydrauliczne) ceeesssscseessssssseessssssseessssssses
4. maszynownia gorna
5. dzwigi bez osobnego pomieszczenia maszynowni




Przyktadowe rozwigzania architektoniczne dzwigow

Standaryzacja i unifikacja dzwigéw - ogdlne zasady doboru dzwigu

Podstawowe definicje (wg PN):

- poziom glowny - poziom, do ktorego piesi maja normalnie dostep z poziomu ulicy. Jesli taki dostep do
tego samego dZwigu istnieje na ré6znych poziomach, to poziomem gléwnym jest wtedy poziom najnizszy.

- interwal na poziomie gléwnym — przecietny czas na poziomie glownym pomiedzy dwoma kolejnymi
odjazdami kabiny.

- zdolno$¢ przewozowa — procent mieszkancéw budynku, ktérych dzwig, lub grupa dZzwigéw maja
przetransportowa¢ w danym okresie czasu

- teoretyczny czas przejazdu — teoretyczny czas potrzebny na pokonanie przez kabing calej trasy
pomiedzy dwoma najbardziej oddalonymi poziomami.

- szezyt ruchu do gory — okres dnia w czasie ktérego dzwigi uzywane sa wylacznie do przewozu oséb z
poziomu giéwnego na wyzsze poziomy.

Ilo§¢ dzwigdw i ich charakterystyka
Dzwigi nalezy instalowa¢ w budynkach mieszkalnych posiadajacych wiecej niz trzy poziomy ponad
poznomem glownym, przy czym odleglo$¢ migdzy pozi gléwnym a p na najwyzej
kania jest wigkszy niz 8 m.

Wprzypadku gdy zapl instalacje tylko jednego dzwigu, to jego udzwig nominalny

powinien wynosi¢ przynajmniej 630 kg, a jego predkos$¢ znamionowa przynajmniej 0,63 m/s.
'u | 2 -

z >
Usytuowanie dzwigéw: dZwigi powinny by¢ umi obok |
siebie, dZwigi usytuowane naprzeciw siebie lub pod kqtem | _”,..J_,...”_ 1 iu. - J_:I_l Il ]E_u L -J.FI.

prostym w stosunku do siebie maja mniejsza przep

r

1- doj$cia do dZwigow nie s: i j czeSci

i 1
budynku 2- dojscia do dzwugéw s3 oddznelone 3- dojscia do |
igow oraz klatka sck 53 od j czesei @::l:‘_ o

budynku 4- dzwig jest wyposazony w dodatkowe drzw1

ognioodporne 5- dojécia do dzwi wraz ze

nie s3 oddzwlone od pozostalej czgscl budynku 6- diwig jest T
klatka schodowg 7- dzwig jest obud gy

do budynku 8-diwig znn]du]e sie w hall 9- dojscia do dzwigéw wraz i P iy - .|_

j czesci

budynku

Standaryzacja i unifikacja dzwigéw - ogdlne zasady doboru dzwigu - wybor programu

fmm}

0
Wybér programu Ceas [s] Program
- ot { > S [0 80 100
Im krétszy jest interwal na poziomie gléwnym, tym =
- " 5 Interwal maksymalny na gérnym
lepsza jest jakos¢ obslugi pasazeréw przez sriomic Gs 80 100 5
dzwig. Interwal ten ma znaczacy wplyw na ilo§¢ Mahnnall:\' [P ——— T
dzwigéw i ich charakterystyki. Z tego powodu ° ._i:ud\' o 208 30s 405
wybér programu wymaga dokladnej analizy. Zdolnodé precwozowa w ciagn | 7,8 % micszkafcw poziomow
Dla budynkéw mieszkalnych, interwaly 60, 80 5 minut ponad poziomem gliwnym
lub ostatecznie 100 s, s3 do przyjecia, w Preynajmnicj dwa diwigi jereli
zalezno$ci od wymaganego poziomu jakoSci ilosé pigter ponnd poziomem [ 7 E
obstugi.
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Podstawowe elementy dzwigow elektrycznych

Zasady pracy dzwigu z napedem elektrycznym ciernym:

kabina dZwigu zawieszona jest przewaznie na kilku
stalowych linach nosnych, ktore przewijaja sie przez
tarcze cierna (napedowa). Z drugiej strony zawieszona
jest na nich przeciwwaga. Masa kabiny i przeciwwagi
zapewnia odpowiednie sprzezenie cierne migdzy tarcza
cierng a linami, tak Ze nacisk lin na tarcze cierna
zapewnia utrzymanie lin na tarczy, a ruch i utrzymanie
kabiny odbywa si¢ bez zbednych poslizgéw.

I— maszynownia, 2— szafa sterownicza, 3— naped, 4— kolo cierne,
5— liny przeciwwagi, 6— liny nosne, 7— prowadnica przeciwwagi,
8— przeciwwaga, 9— prowadnica, 10— rama kabiny, 11— kabina,
14 12— naped drzwi szybowych, 13— drzwi szybowe, 14— kaseta
13 sterownicza, 15 — zamek bezpieczenstwa drzwi szybowych

ma znaczacy wptyw na sposob prowadzenia lin.

Sposob olinowania dzwigow elektrycznych

W dzwigach z napgdem elektrycznym, potozenie maszynowni

Sposob olinowania dzwigéw elektrycznych zw1qzany jest z zasadami réwnowazenia sil ci¢gzko$ci kabiny,
przeciwwagi i udzwig Row tych sil cigzkosci ma na celu uzyskanie
odpowiedniego sprzezenia ciernego migdzy kolem ciernym a ling oraz zmniejszenie wymaganej mocy
silnika. Przy dzwigach z napedem umieszczonym nad szybem niezréwnowazona sila cigzkosci ciggien
no$nych wplywa w istotny sposob na pracg¢ ukladu clernego _]l.lZ przy wysokosclach podnoszenia okolo
20 m. Dlatego wowczas k
ciggien wyréwnawczych

i potrzeba p ia poprzez

i

U J @' a
Sposob réwnowazenia zmiany mas ciggien nosnych

przy napedzie umieszczonym nad szybem: [J ) l— U ‘p 1 U
1 - ciggno nosne, [ B

,é_

e

2 — ciggno wyréwnawcze ]L W ﬂU
(uktady e, f, g oraz h - podwojne przefozenie predkosci ) )

Schemat olinowania diwigow z napedem
usytuowanym na poziomie dna szybu

i Sposéb olinowania dzwigow elektrycznych - uklady cierne

A) Ukiady cierne stosowane w diwigach
z napedem usytuowanym nad szybem:
a), b) uklad 7 pojedynczym opasaniem,
¢) uklad z podwdjnym opasaniem

C) Schemat olinowania diwigéw bez maszynowni
Gen2%/OTIS oraz EcoDisc®/KONE

B) Schemat olinowania dzwigow z napedem
usytuowanym na poziomie dna szybu..



Przeniesienie napedu w dzwigach elektrycznych linowych - uklady cierne
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Uktady zabezpieczajace — monitoring predkosci jazdy kabiny

ogranicznik
predkosci

Uklad wspélpracy
chwytacza i prowadnicy

Schemat funkcjonalny polqczenia
ogranicznika predkosci z
chwytaczem kabiny, gdzie:

1. ogranicznik predkosci,

2. lina ogranicznika predkosci,
3. déwigni P/
chwytacze,

4. obciginik liny ogranicznika
predkosci

raae ,
e
</
N\
ot/
St MY
Coeighs .'\_wﬁj
P
Przy iqzanie cyjne uktadu
ika predkosci z ch i, gdzie:
a) schemat i icznika w maszy
b) schemat instalacji ogranicznika w strefie
nadszybia.

Obliczenia wytrzymalosciowe lin

Schemat obcigzen

Obliczenie sity w linie:
gdzie:

£
7y
T -— = L} 1
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L _J
L

Dobér liny dokonywany jest na podstawie warunkéw, jakie okresla norma PN/EN
81.1. Ustala ona, ze mozna zastosowac jako opcje minimalna dwie niezalezne liny
stalowe o srednicy nominalnej nie mniejszej niz 8 mm. Zastosowane liny musza
by¢ wykonane z drutéow ze stali o nominalnej wytrzymatosci na rozciaganie
1570[N/mm?] lub 1770[N/mm?] w przypadku lin z~ drutami o jednakowej
w3y1rz matosci, a w przypadku lin o dwéch klasach wytrzymatosci na rozcigganie
1370 {Nlmmz] dla drutéw zewnetrznych i 1770 [N/mm?]dla drutéw wewnetrznych.

S,=(Q+m;+m)*g/n N]
m, |kg] - masa liny, n liczba lin no$nych,
m, [kg| - masa kabiny, 0 [kg] - udzwig,

Weryfikacja wspolezynnika bezpieczenstwa: X = F/S,E X,
gdzie: i !

X, - rzeczywisty wspé nnik bezp wa
x,, = 12 - wymagany wspélczynnik bezpieczenstwa (wg PN/EN 81.1)

F [N] - minimalna sila zrywajaca ling okreslona w ate$cie liny

Obliczenie cierno$ci
musi zostaé

Aby zach zostala odpowiednia ciernosé

nastepujaca zaleznosé: (T1/72) -CI -C2 <e/*

gdzie: CI = 1,15 - wsy i yeujacy warunki prayspi i opéZnic
kabiny (przeciwwagi). Dla predkosci diwigu V = 1,0 m/s (wg. PN/EN 81.1)

C2 = 1,2 - wspdlezynnik uwzgledniajqcy zmiane profilu rowka kola ciernego w wyniku
zugycia

e — podstawa logarytmu naturalnego

f— pozorny wspélczynnik tarcia zaleiny od ksztaltu rowka w kole ciernym
a — kat opasania
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Warunek sprzezenia ciernego

Sila tarcia, ktéra przeciwdziala pr liny led kola li 20, SP! d jest
dzialaniem sil normalnych na biezni kola op go ciegnem obciazonym na obu koncach sitami S7
i S2. Jesli rozpatrzymy réwnowage elementarnego luku ciggna Rdp, przy zalozeniu, ze S1>S2, to
w koncowych przekrojach luku dg, beda wystepowaly sily wewnetrzne o wielko$ci odpowiednio:
S+dSorazS
Aby zachowany byl warunek réwnowagi, elementarna sila normalna musi by¢ réwna:

dN= (S + dS)*sin(d$/2) + S*sin(d$/2) ~S*dd
-wywoluje wystapienie grani j sily pr Sci (sily stycznej)

dT = p*dN = u*S*dd

- poslizg liny nie wystapi wéwczas, gdy: dS<dT

Poniewaz elementarna sila tarcia réwna sie:
dT=p*dN,
gdzie u — wspolczynnik tarcia miedzy bieiniq kola a ling,
otrzymamy nieréwnosc: dS = /L*S*d [
S1 a
ds
[“F<uldp
S2 0
rozwiazanie stanowi wyrazenie:

ln—1< a
s2

stad otrzymujemy zaleznos¢:

gdzie:
S 1 e- podstawa logarytméw
5 s, < MO naturalnych (2,718)
i z — @ - kat opasania kola w mierze

lukowej (w radianach)

Ro6 ga el ‘nego tuku ciegna S 2

G®NZ DZWIG DLA NISKICH 1 SREDNICH BUDYNKOW

ruma nodn |

“q‘: ::@:::u“ Weiggarka bezredukzt:)rowa
| > Silnik z magnesami statymi
>  Kolo cierne o malej $rednicy (100mm/120mm)
‘ > Hamulec tarczowy
wekibrewy >  Przetworniki predkosci obrotowej roboczy (PVT)
sterownik mapgdi iawaryjny
lina plaska Dzwig bez maszynowni
kew. pas stalowy) #  630,1000 kg przy 1.0 i 1.6 m/s
s | 1t - Zawie.szenie 2:1
drawd szyhowe #  Przeciwwaga z boku
4 #  Wykonanie ,lewe” i ,prawe”
rtchwwaga©l, #  Drzwi,przéd” i ,tyl”
aderzaki #  Wysoko$¢ podnoszenia do 75m,
praccimmagl " #* Max 21 przystankéw
Powlekany pas stalowy - CSB
m « poliuretanowyplaszcz i linki stalowe
*12 splotek, 588 drucikow
30 mm no$nos¢ 3600 kg

Poréwnanie standardowych rozwigzan z technologia GEN2

Pordi ie gabarytow napedow diwigu
konwencjonalnego z napedem diwigu Gen2

Pasy stalowe, pokryte
wytrzymalym poliuretanem
wprowadzajg calkowicie nowa
technologi¢ w przemysle
dzwigowym.

Zastgpienie tradycyjnych okraglych lin za pomocj pasa stalowego




Podstawowe struktury konstrukeyjne i gléwne elementy dzwigéw hydraulicznych

L]

Podstawowe struktury napedu:

a) naped bezposredni - uklad silownika centralny
pojedynczy, b) naped bezposredni - uklad silownika
boczny, ¢) naped bezposredni — uklad zdwojony,

d) naped posredni — sitownik pojedynczy, e) naped
posredni — uklad zdwojony, f) naped posSredni —
sprzgzenie z przeciwwagg (tzw. HYCO)

1- lqczniki kraficowe cylindrow, 2 - lqczniki kraricowe kabiny,
3— prowadniki tloka i kola lis 4- ie p i
i gornej czesci cylindra hydraulicznego do Sciany swybu, S-rama
kabiny, 6-tlok cylindra, 7— agregat hydrauliczny ze zbiornikiem oleju,

8- wysokocisnieniowy przewdd hy 1y L
podstawy cylindra, 10-dolne mocowanie prowadnic do posadzki
podszybia, 11- kaseta sterownicza, 12— drzwi szybowe.

Podstawowe zespoly dzwigu hydraulicznego

Przykladowa konstrukcja ukladu napedowego hydraulicznego (schemat montazowy

7
System sterowania predkoscia
jazdy (ruch w gore oraz w T
dol, faza rozruchu jazdy
2 ustalonej i hamowania)

1
L] Py
IE

Zespol zaworéw
sterujacych i
regulujacych
parametry pracy
dzwigu (np..

Sitownik
hydrauliczny
teleskopowy

regulacja
\ predKosci jazdy)

Zasilacz
hydrauliczny z
pomp3a wyporow3a

(pr
hydrostatyczna)

Przykladowa konstrukcja ukladu napedowego hydraulicznego (schemat ideowy)

Zawér bezpieczenstwa T

=

— L
Silownik

hydrauliczny
teleskopowy

Zespol zaworéw
sterujacych i
regulujacych
parametry pracy

dzwigu (np.. FR
regulacja
predkosci jazdy)

Zasilacz hydrauliczny z pompa
wyporows



Przestrzen bezpieczenstwa — podszybie - zderzaki kabinowe hydrauliczne
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a) ydrauticany
b) ezw, twardy
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aparatura
- sterujgea
kontroler stanu
pracy diwign
Y ogranicmik
- predicoici
welggarga

wilgcmik glowny
diwign

®0cccc0cccccc00000000000000000000 000000

0000000000000 00000000000000000 0000000000

pleirowskazywacze
sygnalizacja

7 kaseta sterujgea w
drzwiach szybowych  Jednostki sterujace

z ukladami
mikroprocesorowymi

(monitoring stanu cecccesscccsssscccscssscssccssssscncnne

eksploatacji dzwigu)

®0cccc0cc0ccc0000000000000000000000 0000

cmjnik rwisu liny
(kontrola stann
maocowania lin)

zespol chwytaczy

Eabiny ——— kaseta sterujgca

uklad kontrolt Standardowe elementy ukladu
pozyc)l Kabiny na sterowania
przystankach « tablica sterowa
krzywka sterujgea « Kkaseta jazd kontrolnych
predicodcia jazdy « tablica wstepna (rozdzielnica)

* Igczniki konicowe
Iaczniki krancowe
odwzorowanie polozenia kabiny
w szybie
sygnalizator alarmu
przycisk "STOP" do podszybia

@0cccc0cccccc0000000000000000 00000000000

przewody sterujgee

P R YY)
oswietlenie szybu

gniazdo 220V -

wylgcamik kraficowy

conjnik magnelycany
polodenia prowadnicy
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Wspolczesne systemy sterowania pracg dzwigéw

Kryteria wspé ych vanych t;
osobowych i towarowych

hnil

w zaKresie sterowania ruchem dzwigow

+ przew6z mozliwie najwigkszej liczby pasazeréw w najkrotszym czasie - co wiaze si¢
z wymaganiami duzej szybkosci ruchu kabiny z uwzglednieniem intensywnego hamowania 0 00000000000000000000000000000000000000
z kontrolg zrywu i krétkiego czasu poziomowania,

precyzyjne pozycj ie kabiny na pr kach (dog I iedokladnos¢
pozycjonowania < 5,0 [mm]),

zagwarantowanie komfortu przemieszczania kabiny poprzez zminimalizowanie wplywu

.

®00ccc000c0c00000000000000000000 00000000

elementéw o silnie nieliniowej charakterystyce (linia hydrauli liny nosne, ia lin)
na konicowy efekt ruchu kabiny (w tym zakresie spelnienie warunkow nie przekraczania zmian
predkosci powyzej wartosci znormali; i i dk i 4

tych oraz og pre. Sci zmian przysp
do wartosci znormalizowanych 6-10 [m/s’] - tzw. efekt szarpniecia - z ang. ,JERK”);
+ system sterownia musi sankcjonowaé nadrzedne sygnaly z systemu bezpieczenstwa.

®0cccceccccccc00cccc0000c0000000000 0000

Czas przejazdu dzwigu zalezy od rodzaju napedu i systemu sterowania
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Systemy sterowania praca dzwigéow — przykladowy cykl pracy

Pigra(gx_:dynkm 2 140
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Systemy sterowania praca dzwigéw

Sterowanie dzwigéw pojedynczych Sterowanie dzwigéw grupowo zbiorcze
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a) normalne przestawne b) normalne rejestrowane c) zbiorcze w gére d) zbiorcze w dot
« sterowanie normalne przestawne: kabina przybywa na ie pasazera i na danym przy , jezeli jest

pusta i nikt nie wezwal jej wezesniej, z chwila wejscia do kabiny pasazer staje si¢ jej wylacznym dysponentem
* sterowanie normalne rejestrowane: dzwig w czasie jazdv w okreslonym klcrlmku zatrzymuje si¢ na kazdym przystanku

na ktérym zarejestrowano wezi ie, zgodnie z kolej P

Sterowanie grupowe dzwigéw z realizacja funkeji i dyspozycji specjalnych (np. w dzwigach szpitalnych)

a) system eliminacyjny  b) system interwalowy ¢) system strefowy d) system rozdzielczy

« sterowanie zbiorcze w gére lub w dél: dzwig w czasie jazdy w okreslonym kierunku zatrzymuje si¢ na kazdym przystanku
na ktérym zarejestrowano wezwanie lub zgodnie z podana dysp: ja z kasety kabi j, przy czym realizacja jazdy
wykonywana jest przez dzwig, ktéry zapewnia najkrétszy czas oczekiwania na przystanku dla ruchu w gore lub w dél

« sterowanie zbioreze z realizacjq funkcji specjalnych — np. w dzwigach szpitalnych — z chwila wiaczenia systemu
specjalnego dysponentem jest wylacznie osoba uprawniona,

* sterowanie zbiorcze w systemie eliminacyjnym, interwalowym, strefowym lub rozdzielczym: realizacja funkeji

y i §lony yjnych: np.. dla systemu eliminacyjnego — realizacja
dyspozycji zatrzw ‘mywania si¢ kahmv na vwbranvch poziomach (funkcja dostepna tylko dla 0s6b uprawnionych —
wykorzystywana w obi h, itp), dla systemu strefowego — obstuga poziomu gléwnego
oraz wybranych pozioméw (: w houluh h administracyjnych, itp.)

NORMALIZACJA EUROPEJSKA W DZIEDZINIE DZWIGOW

PN-EN 81-1:2002 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow. Czgs¢ 1: Dzwigi elektryczne
PN-EN 81-2:2002 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow. Czes¢ 2: Dzwigi hydrauliczne

EN 81-2:1998/A2 Przepisy bezpieczefistwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow. Czes¢ 2: Dzwigi hydrauliczne — A2:
Przestrzenie dla zespotu napedowego i krazkow

PN-EN 12016:2001 Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna. Dzwigi, schody i chodniki ruchome. Odporno$é

PN-EN 81-28:2004 U; prPN-EN 81-28 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow - Czes¢ 28:
System zdalnego alarmowania w dzwigach osobowych i towarowych

PN-EN 13015:2003 Konserwacja dzwigow i schodow ruchomych - Zasady dotyczace opracowania instrukcji konserwacji
prPN-EN 81-58 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigdéw - Czes§¢ 58: Proba odpornosci ogniowej
drzwi przystankowych

PN-EN 81-70:2004 (U), prPN -EN 81-70 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow — Dzw1g1
osobowe i ia - Czgs§¢ 70: Dostep do dzwigdéw dla osob, wiaczajac osoby ni

PN-EN 81-3:2002 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow. Cze$¢ 3: Dzwigi towarowe mate
elektryczne i hydrauliczne

PN-EN 12158-1:2002 DZwigi budowlane towarowe. Cze$¢ 1: DZwigi ze wstgpem na platforme
PN-EN 12158-2:2002 Dzwigi budowlane towarowe. Cze$¢ 2: Dzwigi pochyte bez wstepu na podstawe tadunkowa

PN-EN 12159:2002 Dzwigi budowlane towarowo-osobowe z kabing prowadzong pionowo
PN-EN 627:1998 Zasady rejestrowania danych i monitorowania dzwigoéw, schodow ruchomych i chodnikoéw ruchomych

EN 81-80:2003 Przeplsy bezpleczenstwa dotyczqce budowy i instalowania dZwigow — Dzwigi istniejace - Czg$¢ 80: Zasady

dotyczace poprawy wa jacych dzwigdw osobowych i towarowych
PrPN-ISO 9386-1 Platformy pod z naped; hanicznym dla 0sob z i dolnoécia poruszania sig -
Zasady dotyczace bezp fistwa, wymiar6w i dziatania — Czgs¢ 1: Platformy podnoszace pionowe

PN-EN 1050:1999 Maszyny. Bezpieczenstwo. Zasady oceny ryzyka

Dzwigi podlegaja obowigzkowej rejestracji, badaniom o odbiorom Urzedu Dozoru Technicznego VJ
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