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Foreword » o

1SQ (the International Organization for Standardization) is a worldwide federation of national.

standards bodies
mally carried out

(ISO member bodies). The work of preparing International Standards is nor-
through 1SO technical committees. Each member body interested in a subject

for which a technical committee has been established has the right to be represented on that

committee. Inten

national organizations, governmental and non-governmental, in liaison with

IS0, also take part in the work.

Draft International Standards adopted by the technical committees are circulated to the member
bodies for approval before their acceptance as International Standards by the ISO Council. They
are approved in accordance with ISO procedures requiring at least 75 % approval by the member

bodies voting.

International Standard 1SO 4306/1 was prepared by Technical Committee ISO/TC 96, Cranes,

lifting appliancey

1SO 4306/1 wag

and related equipment.

first published in 1983. This second editions cancels and replaces the first

editions of ISO|¥306/1, 1SO 4306/2-1983, ISO 4306/3-1983 and ISO 4306/4-1983, of which it

forms a fundamg

ntal revision.

Avant-propos

L'1ISO (Organisation internationale de normalisation) est une fédération mondiale d’organismes

nationaux - de

rmalisation (comités membres de I'lSO). L'élaboration des Normes inter-

nationales est cdnfiée aux comités techniques de I'ISO. Chaque comité membre intéressé par une
étude a le droit|de faire partie du comité technique créé a cet effet. Les organisations inter~

. nationales, gou
ment aux trava

rmementales et non gouvernementales, en liaison avec I'lSO, participent égale-

Les projets de Nprmes internationales adoptés par les comités techniques sont soumis.aux comi-
tés membres pdur approbation, avant leur acceptation comme Normes internationales par le
Conseil de I'lSO/ Les Normes internationales sont approuvées conformément aux*procédures de
I'ISO qui requigrent I'approbation de 75 % au moins des comités membres.Votants.

La Norme internptionale 1SO 4306/1 a été élaborée par le comité technique ISO/TC 96, Grues,

appareils de lev:

e et équipements correspondants.

La Norme interngtionale 1SO 4306/1 a été pour la premiére fois publiée en 1983. Cette deuxiéme

édition annule &

remplace la premiére édition de FISO 4306/7 ainsi que de I'ISO 4306/2-1983,

I'1SO 4306/3-1943 et I'1SO 4306/4-1983, dont elle constitue ‘une révision fondamentale.

BeepeHue

NCO (MexpyHadoaHan OpraHusauus nosCTaHaapTusaummn) ABNAGTCA BCEMUPHON hefepayuen

HauWoHanbHbiX

praHusaLuin no craHfaprusauuu (komutetos-uneHos NCO). leATenbHOCTL NO

paspa6oTke MexayHapogHbix CTaH[apTOB NPOBOAUTCA TEXHUUECKUMU KoMuTeTaMu UCO. Kax-
AbI KOMUTET-YeH, 3auHTepecoBaHHbI B HEATENbHOCTU, ANA KOTOPOW 6bIN- CO3AaH TeXHU-

YeCKU KomureT
BUTENLCTBEHHbIG
HUMAIOT yqacTue

MpoekTbl Mexna
KOMUTETaM-UneHg
HapoaHblx CraHpg

“MeeT npaso 6EITL NPeACTaBNeHHbIM B 3TOM KoMuTeTe. MeXayHapogHbie npa-
WU HenpasUTENbCTBEHHbIE OpraHu3auun, umeolme ceasn ¢ UCO, Takxe nNpu-
B padorax.

HaPOAHbIX CTaHAapTOB anHHTbIe TeXHUYECKUMN KOMUTETaMHu, paccunatorcn

apToB. OHU OJO6PAIOTCA B COOTBETCTBUM C NOPARAKAMU pa6o1' NCO, Tpe6y!oumw|

0Ro06peHun Mo MeHbwen mepe 75 % KOMUTETOB-YNEHOB, NPUHUMAIOWUX YHaCTUe B rofoCOBaHNN.

MexgyHapogHbin CTaHaapt MCO 4306/1 6sin paspaboTaH TexHuueckum Komutetom NCOITK 96,

KpaHsi, nodbemH.

sle ycmpolcmBsa u coomBememByloulee 3kcKkasamopHoe obopydosanue.

NCO 4306/1 66in BNepBble onyénukosaH. B 1983 r. HacToAwee BTOpoe usgaHue aHynvupyer 1 same-
HAeT nepsoe usgaHue NCO 4306/1, a takxe UCO 4306/2-1983, NCO 4306/3 u UCO 4306/4-1983,

W ABMAGTCA UX OCHOBHOMN PEBUNEN.
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© MexayHapoanan Opr uua no Crangaptusayuu, 1985 ¢

Printed in Switzerland/Imprimé en Suisse/W3gaHo B waéﬁuapmu



https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

Contents

Introduction

Scope and field of application

0
1

1.5

Definitionofacrane .......... ... .. i
Types of cranes
1.1
1.2
13

14

Classification of cranes by cofstruction

D N I RN TR )

Classification of cranesdythe Ioad-héndling device

Classification of cranes by the mode of movement

Classification of cranes by the drive

Classification of cranes by the slewing capabilities

1.6 Classification of cranes by the mode of installation

..............................................

21
2.2
23
24
25

Linear parameters of cranes

Speeds of working motion

Parameters associated with track

Generalparameters . ..........o.iviie i it

General concepts
31

Motions

........................................

..................................................

.................................................

............

............

............

............

............

............


https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

Somma

ire

Introduction .. |............... S

Objetetdomaingd'application .......... .. o i i

0 Définiti

ond'unappareildelevage. ............. i i

T Typesdappfireilsdelevage .. ... .. ... i,

1.1 Classification des appareils de levage en fonction de leur conception .. ..

1.2 Classification des appareils de Ievag'e en fonction de leur élémént

depréiension............ .. i e

1.3 Classification des appareils de levage en fonction des possibilités
e tranBlation .. ... .. e e

.. 1.4 Classification des appareils de levage en fonction de la commande ~(\7 .

1.5 Classification des appareils de levage en fonction du degré d’oriéntation .

1.6 Classification des appareils de levage en fonction du mode d'appui.. . . . ..

2 Parametres .|.........ciiii e e W e [T

2.1 Paramétresdescharges ............... A N\ 2 SR

..2.2 Paramgtres dimensionnels des appareilsdelevage ....................

2.3 Vitesseb des mouvementsdetravail ...« i i

2.4 Paramdtres ayant trait aux voiesderoulement. . ............. ... un.n.

2.5 Paramdtresde caractdregénéral >\ ......... ... i i

3 - Concepts gépéraux......... .. N

31 M

3.2 Stabilit

ouverents ......... Y e e PR

b 2R B LY T T O

4 Parties

COMPOSANTES. . . ...t ittt i ee i oinsnaeanaans

Page

Index alphabétiques

Anglais

FIBMGAIS ...\ttt et



https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

CopgepxaHue

Beegenue
O61bekT M obnacTb NPUMEHEHUA

0 OnpepeneHune kpana

1

4

TURBIKPAHOB « .« . v vvvvvvvvvnnnnenam Tl SRR

1.1 “Knaccuukaumna KpaHoB Mo KOHGTPYKUMM . ..o .o vvien il iiniannn

1.2 Knaccudukaima KpaHoBROBUAY FPY303axBaTHOIO opraHa

1.3 Knaccudukauua KpaHos No BOMOXKHOCTM NEPEeMeLieHNA . .| ..........

1.4 KnaccuduKaLUACKNAHOB MO BURY MPUBOAA .« v vvvvvveonafiienneuin

1.5 Knaccudukanud KpaHOB NoO CTENeHW NoBOPOTa . ....... ..

1.6 KnaccudukaLuma KpaHOB 10 CNOCOo6Y OMUPAHUA . ... ufiun v

DlaPAMETPBIN oot ettt it e e
2.1 HAPDYSBKM - et et e
2.2) NNUHENHbIC NAPAMETPLIKPAHOB . .. v vt v vt e eeeeeee e e
2.3  CKOPOCTM PAGOHUX ABMMKEHUM ..ottt e e
2.4 TNapameTpbl, CBA3AHHbIE C NOJKPAHOBLIMU NYTAMU . ... . . ..
2.5 NapaMeTpbl OWEro XapaKTePa ... ..voveeccrvaooarsnsns
OCHOBHBIE MIOHATUA © v v e vt cuias e cnse e emaanasaaanenessn
3.1 HBYDKEHMA . .iiinne i it
3.2 YCTOMHUBOCTB KPAHA « oo i ive v ie e ves v eeenenannees

3.3 MCABITAHMA .o ovot ettt iir e e enen e

AnchaBuTHbI8 yKasaTenu

AHTTIAMACKUM .+« vt e et e ettt et et i e nn s enan e cneennenn
DPAHLYBOKMM . . oo oot ve sttt s

Y oToL {1 e R R R R R

Crp.


https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940



https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

INTERNATIONAL STANDARD

NORME INTERNATIONALE

MEXXAYHAPO/JHbIN CTAHAAPT

1SO 4306/1-1985 (E/F/R)
UCO 4306/1-1985 (A/® /P)

Lifting appliances —

Appareils de levage —

MogbemHblie ycTpoucTea —

Vocabulary — Vocabulaire — ‘CnoBapb —

Part[T : General Partie T . Generalites Hactb 1: Obuug repmMmuHbl
Introduction introduction BeepeHue

ISO 4306 establishes a vocabulary in  LISO 4306 établit un vocabulaire, en  WUCO.4306 npeacTasnAeT

English,| French and Russian of the
most commonly used terms in the field

of craneg, lifting appliances and related
equipmgnt. It consists of the following
parts: :

Part [ : General.

Part 21: Mobile cranes.

Part 3: Tower cranes.

Part B : Portal and pedestal cranes.

Partb: Overhead travelling - and
gantfy cranes. :

Scope and field
of application

This. pgrt of ISO 4306 defines terms
concerning the main types of cranes,
parameters, general concepts and com-
ponent |parts. A future addendum will
iting_andtindicating devices.

anglais, frangais et russe, des termes les
plus courants utilisés dans le domaine des
grues, appareils de levage et équipements
correspondants. Elle comprend les parties
suivantes:

Partie 1: Généralités.

Partie 2: Grues mobiles: !

Partie 3: Grues a.tour.

Partie 4: Portiques et grues de bord.

Partie 5:-Ponts roulants et grues & por-
tigue:

Objet et domaine
d'application

La présente partie de I'|SO 4306 définit les
termes relatifs aux types principaux
d’appareils de levage, aux paramétres, aux
concepts généraux et aux parties
composantes. Un additif ultérieur définira

co60# cnoBapb
TEPMUHOB Ha aHrMUIUCKOM, OPaHLY3CKOM
U-~"PYCCKOM A3blKax, Hapéonee WUPOKO
NpUMeHAeMbIX B O6NaCTN|KPAHOCTPOCHURA,
NoA'beMHbIX YCTPOWCTB i COOTBETCTBYIO-
Hero 3KckaBaTopHOro ogopygosanma. OH
COCTOUT U3 cregyiowux HacTen:

Yactb 1: O6wue TepmpHbl.
YacTtb 2: CaMOXogHbI¢ KpaHbi.
YacTb 3: BateHHbIe KpaHbl.

YacTb 4: MNopTanbHble U LLOKOMbHbIE
KpaHbl.

Yacte 5: MocTosbig W
KpaHbl.

KO3NOBble

O6beKT U 06nacTh.
NpUMEeHEeHNA

[aHnaa dactb WCO 4306 onpepenaer
TEPMUHbLI Kacalowneca GCHOBHbIX TUMOB
KpPaHoB, NapaMeTpPoB, OCHOBHbIX NOHATUN
" y3noB. TePMUHb!, KAcaIOWNECA orpaHu-
yuTenem N UHAWKATOpoR, 6YLYyT onpefe-

CXeMbl 1AnocTpUpYoune He-

les termes relatifs aux limiteurs et neHbl B nocnegyloweM JqrnonHeHun,
NOTE —| Diagrams illustrate some of the indicateurs. :
definitio i APAMEYAHIAE
guidance. NOTE — Des schémas complémentaires  KOTOpbIe . OnNpeaeneHus,

0 Definition of a crane

crane: Cyclic action machine intended
for hoisting and moving in space of a
load suspended by means of a hook or
other load-handling device.

illustrent certaines définitions et ‘sont donnés
uniguement a titre indicatif.

Définition d'un appareil de
levage

appareil de levage {(grue, pont roulant,
portique, blondin, etc.): Appareil & fonc-

tionnement discontinu destiné & lever et |

manutentionner, dans I'espace, les charges
suspendues & l'aide d'un crochet ou d’'un
autre accessoire de préhension.

AAIOTCA TONbKO AnA
cBefieHunn.

OnpegeneHue Kpava

KpaH rpysonoAbeMHbIN: MawnHa LuKnuy-
HOro AencTBuA, NpefHasHaudeHHad AnA
NoAbeMa W nepeMeleHna rpysa B npo-
CTpaHcTBE, NOABEWEHHOro C OMOUbI0
KpIOKa WKW YHEepXUBaeMoro Bpyrum rpy-
303axBaTHbIM OPraHoOM.
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1 Types of cranes
Types d'appareils de levage
"Tunbl KpaHoB

1.1 Classification of cranes by construction
‘Classification des appareils de levage en fonction de leur conception
Knaccudukalya KpaHoB no KOHCTPYKL UK

1.1.1

overhead type crane: Crane with its load-handling device hung from

a crab or a hoist or a jib crane capable of travelling-along a bridge.

appareil de levage du type pont: Appareil de levage dont le
dispokitif de préhension est suspendu a un chariot, 3 un palan ou & une
grue susceptible de se déplacer le long d'un pont.

KpaH |moctoBoro Tuna: KpaH, ¥y KOTOPOro rpysosaxBaTHbIN OpraH
NOABRWEH K rPy30BOM TENeXKe, Tanun UM cTpenoBoMy KpaHy, nepe-
MeluajownMca no MOCTY.

1.1.1.1

overhead travelling crane: Crane with its bridge girders: directly
supported on rail tracks by travelling carriages. -

pont roulant: Appareil de levage dont les éléments porteurs
s’appuient directement sur un chemin de roulement.

Kpay MOCTOBOW: Kpah, Hecyle SNeMeHTb! KOHCTPYKUUK KOTO-
porq onnpaloTcA HenocpeacTBEHHO Ha NOGKPaHOBbIW NYTh.

o]

J
7

/////////////7/

N\

1.1.1.2

1.1.13

portal bridge crane: Crane with the bridge girders supported on
the tail tracks by legs.

pont portique: Appareil ‘de levage dont les éléments porteurs
s’appuient sur un chemin-de roulement par I'intermédiaire de palées
d’appui. .

kpay Kosnosoi: ‘KpaH, Hecywme 3neMeHTbl KOHCTPYKUMM KOTO-
pord onupaloTéa Ha nogKpaHoBbIi NYTb NPKU MOMOIWM ABYX OMOPHbIX
cTodK.

o

|

3

0

semi-portal bridge crane: Crane with its bridge girders supported
on the rail track directly at one end and by legs at the other end.

pont semi-portique: Appareil de levage dont les éléments porteurs
s'appuient sur un chemin de roulement, d'un coté directement et de
I'autre coté par l'intermédiaire de palées d’appui.

Kpah nonyxkosnoBon: KpaH, Hecylime anemMeHTbl KOHCTPYKLUN KOTO-
pOro ONUPAaloTCA Ha NOAKPaHOBbLIWM NYTh, C OAHOW CTOPOHbI HEno-
CpPefCTBEeHHO, a C APYron — Mpu NoMolM OnopHON CTOWKK.

A

-8

0o

P
/\rc'ﬂ
e
/
/

e v
0 4
| 2

7

S
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cable type crane: Crane with a load-handling device suspended from
a trolley traveiling along track ropes secured to masts.

appareil de levage du type blondin: Appareil de levage dont le
dispositif de préhension est suspendu & un chariot qui se déplace le
long de cébles porteurs fixés a des palées-supports.

KpaH KaGennHoro tvna: Kpal, y KOTOPOro PYy303axBaTHbIN Opran
NOABEIEH K rPy30BOM TENEXKe, NepemMeiaencs No HeCywum KaHa-
Tam, 3aKpernneHHbIM Ha fBYX Ornopax.

1.1.2

cable crane: Crane whose supporting elements are ropes secured
to the tops of supporting masts.

blondin: Appareil de levage dont les éléments porteurs sont des
cables fixés en haut des palées-supports.

KpaH KabenbHbin: KpaH, HECyWMMN 3neMeHTamMu y KOTOpOro ABNA-
IOTCA KaHaTbl, 3aKPENNeHHblie B BEPXHEN HacTu OMOPHbIX MauT.

portal cable crane: Crane whose supporting elements are ropes
secured at the ends of a portal bridge mounted on two legs.

pont portique a cable: Appareil de levage dont les éléments por-
teurs sont des cébles fixés aux extrémités d’un pont monté sur des
palées-supports.

KpaH kabenbHbit MOCTOBOM: KpaH, HECYIUUMU INeMEHTaMK Y KOTO-
pOro ABNAIOTCA KaHaTbl, 3aKpenfeHHbie Ha KOHLaX MoCTa, YCTaHOB-
NEHHOro Ha ONOPHbIX CTOMKaXx.

D
Q
TS

77T

jib type crane: Crane with a load-handling device suspended either
from a jib or from a crab travelling along the jib. '

appareil de levage du type grue : Appareil de levage dont le disposi-
tif de préhension est suspendu a la fleche ou au chariot qui se déplace
le long de la fléche.

KpaH cTpenosoro Tuna: KpaH, y KOTOpOro rpy3o3axBaTHbi OpraH
MOABEWEH K CTPENE UNK Tenexke, nepemelyalouwlenca no crpene.

1 portal slewing crane: Travelling slewing crane mounted on a por-

tal capable of allowing railcars or road vehicles to pass under it.

grue orientable sur portique: Grue mobile & fleche orientable,
montée sur un portique permettant le passage de véhicules, wagons
ou camions.

KpaH nopraneHbiin: KpaH nepesBMXHON NOBOPOTHBIW Ha nopTane,
npegHa3sHa4YeHHOM ANA NPONyCcKa »XXenesHo4opoXKHOro Ui asToMo-
6UNBHOrO TpaHcnopTa.
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1.1.3.2

semi-portal slewing crane: Travelling slewing crane mounted on a
semi-portal capable of allowing railcars or road vehicles to pass
under it.

grue orientable sur semi-portique: Grue mobile a fleche orienta-

ble, montée sur un semi-portique permettant le passage de véhicules, '

wagons ou camions.

KpaH nonynopTanbhbiii: Kpan nepeaBuXHOWN, MOBOPOTHBIN, HA MO-
nynoprane, npegHasHavYeHHOM LA1A MPONycKa »KenesHo4opoXKHOro
UK aBTOMOBUNBLHOrO TPaHCMopTa.

1.1.3.3

mobile crane: Jib crane, which may be fitted with a mast (tower
attathment), capable of travelling, laden or unladen, without the

“need for fixed runways and which relies on gravity for stability.

grué¢ mobile: Grue a fleche qui peut étre pourvue d’un mat
(éguipement tour), capable de se déplacer, chargée ou non chargée,
sang avoir besoin de chemin fixe et qui demeure stable sous
I'influence de la gravité.

KpaH CTpenoBo# camMOXOAHbii: KpaH CTpenoBoro tuna, KOTOpbLIN
MOXET 6bITb CHAbXKEH 6alleHHO-CTPENoBbIM 060pyJOBaHNEM U MO-
XeT |[nepemeliatbCA, B HEHarPy>XeHHOM Ui Harpy>xeHHOM COCTOA-
HUW,|6e3 NOAKPAHOBOIo NYTH, COXPaHAA CBOIO YCTONUMBOCTL BCNEAH
CTBUe CUibi TAXKECTH.

1.1.3.4

towpr crane: Slewing jib type crane with jib located at\the top of a
vertipal tower,

grue a tour: Grue a fléche orientable dont la fleche.est montée sur la
partie supérieure d'un pyldone vertical.

KpaH 6aweHHbIA: KpaH noBOPOTHbLIA CO CTPENON, 3aKPEnneHHoOn B
BepxHen YacTu BEPTUKanbHO PacnonoXXeHHon batmn.

1.1.35

railway crane:~Crane installed on a special platform travelling on
railwgy tracks. :

grug sur voie ferrée: Grue montée sur une plate-forme qui se
déplacé sur voie ferrée.

KpaH XenesHoAopPoXHbIN: KpaH, CMOHTUPOBAHHLIM Ha nnaTtopme,
rnepegBMralowenca no XXenesHo4opoXKHOMY NyTu.

1.1.3.6

floating crane: Crane mounted on a special self—propelled or towed
pontoon designed for its support and transport.

grue flottante: Grue montée sur un ponton destiné spécialement a
la porter et 3 la déplacer.

KpaH nnasyuui: KpaH Ha CamOXO4HOM UAWM HECAMOXOLHOM MOHTO-
He, NMpefHasHauYeHHOM ANA ero YCTAHOBKMW U NepefBuIKeHUA.
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1.1.3.7 deck crane: Slewing crane mounted on a ship’s deck and intended
for loading and unloading the ship.

grue de bord: Grue 3 fléche orientable, montée & bord d’un navire
et destinée au chargement et au déchargement de celui-ci.

KpaH CTpenoBo# cyaoson: KpaH NOBOPOTHLINW, YCTAHOBAEHHbLIN HA
60pTy CyfiHa U NpefHa3HAYeHHbIN ON1A €ro 3arpyskn N Pasrpysku. -

1.1.3!8 derrick crane (mast crane): Slewing crane with a jib hinged at the
lower part of a vertical mast which is supported at the top and the
bottom. i

mat de charge (grue-derrick) : Grue & fléche orientable dont la fle-
che est articulée sur un mat muni d’'un appui en bas et d’un appui en
haut.

KpaH MauTOBBLIM: KpaH MOBOPOTHbIM, CO CTPENOW, 3aKpernneHHO!
WapHUPHO HA MauTe, UMEIIEA HVKHIOK W BEPXHIOW ONOPbI.

1.1.3|8.1 guy-derrick crane: Derrick crane with the top of the<mast held by
means of guy ropes.

grue-derrick & haubans: Grue-derrick dont\le-haut du mat est
fixé a l'aide de tirants & cables (haubans).

KpaH MauToBLIA BaHTOBbINH: KpaH MaUTOBbIA C 3akpenneHnem
BEPXa MauThl NOCPEACTBOM KaHATHBIX-OTTAKEK-BAHTOB,

"/

LAV AVAr Yy A ey A VeV Ve AV A V4

1.1.3/8.2 rigid-braced derrick crane: Derrick crane with the top of the
riiast held by means of rigid bracing.

grue-derrick a appui rigide: Grue-derrick dont le haut du mat est

F PV S LN | ol S Y H <l
HAC O 1T AU LT aT S Tigracss

KPan MauToOBbIA XECTKOHOrn#H: KpaH MauToBbI# C 3aKpenneHnem
BEPXa MAUTbi-MIOCPEACTBOM >KECTKUX TAF.
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- 1.1.3.9 cantilever crane: Jib crane with a load-handling device suspended
either from a rigidly secured cantilever (a jib) or from a crab traveliing

along the cantilever.
grue a potence: Appareil de levage du type grue dont le dispaositif

de préhension est suspendu & une potence (fleche) fixée rigidement
ou & un chariot qui se déplace le long de la potence {fleche).

KpaH KOHCONbLHbIN : KpaH cTpenoBoro Tuna, rpy3o3axsarHbiin opraH
KOTOPOIro NOABEIWEH K XECTKO 3aKpenneHHOMN KOHCONW (cTpene) unm
K TENEXKE, NepeMellalowencs no KOHconu (cTpene).

1.1.39.1

pill

pilt:r jib crane: Cantilever crane either capable of rotating on a
r

fixed at its base to a foundation, or secured to a pillar which

car) rotate in a support socket in its foundation.

grye a fit (potence sur colonne): Grue a potence, soit orienta-
ble|sur une colonne dont la base est fixée a la fondation, soit fixée a.
ung colonne orientable dans le logement de fondation.

BO
Kp

0XKHOCTb BpaillaTbCA Ha KONOHHE, OCHOBAHMe KOTOPOM mpu-
nneHo K dbyHAaMEHTY, NTUEO0 NPUKPEnIeHHbIN K KONOHHE, KOTO-

Kp}: KOHCONbHbIA Ha KONOHHE: KpaH KOHCONbHbIN, UMEIoWN A

pad MOXeT BpawaTbCA B MOANATHWKE, Pa3MelleHHOM B yHAaa-

Me

HTe.

<

1.1.39.2

wall crane: Crane either fixed to a wall or capable of travelling on

eleyated tracks secured to a wall or bearing structure.

gr

ue murale: Grue fixée & un mur, ou susceptible de se déplacer le

long d'un chemin de roulement aérien fixé @ un mur ou a une char-

pe

rte de batiment.

Kp.
He

Kp

n60o nepemewaloLUnCA No Ha3eMHOMY KDaHOBOMY NyTH, 3a-

HacTeHHbIn: KpaH cTaumoHapHbIN, NPUKpenaeHHbIA K cTe-
H
NEHHOMY Ha CTeHe UNK Hecyllled KOHCTPYKLM.

LLLLLLL

1

T

O NN NN N

N

3
1]

1.1.39.3

walking ‘crane: Cantilever crane that travels along ground rail
traJl«and—»s—seppeAed—lw—ebva&ed—gwd‘ ides-

grue vélocipéde: Grue 3 potence se déplacant sur une voie de

ro

ulement & rail au sol et maintenue par un guide supérieur.

KpaH BenocunegHbli: KpaH KOHCONbHbIR, NEPEMeilalomyninca no
Ha3eMHOMY penbCOBOMY NYTU U YASP>KUBAEMbIN BEPXHEN Hanpas-
nawwen. .

Jr

=

777777 7777777
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1.2 Classification of cranes by the load-handling device
Classification des appareils de levage en fonction de leur élément de préhension
Knaccucbukauyma KpaHOB Mo BUAY rpy3o3axBaTHOro opraHa

1.2.1 hook crane: Crane with a hook as the load-handling device. g

appareil de levage-a crochet: Appareil de levage dont I'élément de
préhension est un crochet.

Wm- ;\pan, uCupyHuDannDH;l Py SOSaxBaTrvoOpPTanom
B BUfe KDIOKA. g a

1.2.2 [grabbing crane: Crane with a grab as the load-handling device.
appareil de levage a benne preneuse: Appareil de levage dont I'élé- é]

ment de préhension est une benne preneuse.

KpaH rpeucpepHbin: KpaH, 060pyAoBaHHbIN rpy3o3axsarHbiM opra-
HOM B BUfe rpendepa.

ment de préhension est un électroporteur.

KpaH marHnuTHbI#: KpaH, 060py0BaHHbIA MPy303axXBaTHbIM OpPraHoM
B BUfle SneKTpoMarHuTa.

1.2.3 | magnet crane: Crane with an electromagnet as the load-handling
device. . :I /
appareil de levage a électroporteur: Appareil de levage dont I'élé-

1.2.4 | box-handling crane with ‘magnet: Overhead type crane with an
electromagnet as the load-handling device and aiso having a device for

handling charging boxes.
pont roulant éléctroporteur pour auges a mitrailles (pont roulant rUl ~ IDI
a auges et a électroporteur): Appareil de levage du type pont dont 9 9
'élé t réhension est un électroporteur ui est muni d’un dis-

é ‘n.wep de'p nsion tu Iec‘ porte et‘q id'un o Ty
positif a‘manutentionner les auges a mitrailles. A

KpaH MynbaoOMaruutHbIi: KpaH MOCTOBOro Tuna, 060pyAOBaHHbIN
rpy3osaxsaTHbIM OpraHoOM B BUge 3NeKTPoOMarHura u npucnocoéne-

| HueM ana nepemelenna Mynbg

1.2.5 box-handling crane with grab: Overhead type crane with a grab as
the load-handiing device and also having a device for handling charging

boxes.

pdnt roulant @ benne preneuse pour auges a mitrailles: Appareil ET 'U]
de levage du type pont dont I'élément de préhension est une benne pre- 3_ 9_
neuse et qui est muni d’'un dispositif & manutentionner les auges a -
mitrailles. 77T 77 &b

KpaH mynbporpeidepHbli: KpaH MOCTOBOrO T1na, 060py[oBaHHbIA
rpysosaxsaTHbIM OpraHom B Bufe rpendepa v npucnocobneHvem agna
nepemeweHna Mynsg.
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1.2.6

open-hearth furnace charging crane: Overhead type crane
equipped with a device for handling charging boxes.

pont roulant chargeur de four Martin {pont roulant chargeur de
four): Appareil de levage du type pont équipé. d’un dispositif 3
manutentionner les auges a mitrailles.

KpaH Mynbo3aBanounbiin: Kpad MOCTOBOro TUNa, 060pyA0BaHHbIM

X060TOM fnA 3axsara Myneg.

—
e

1.2.7

electrode-handling crane: Overhead type crane equipped with a

grip for removing electrodes from electrolysers.

pont|roulant arrache-goujons: Appareil de levage du type pont
équipé d'un dispositif 3 extraire les goujons des électrolyseurs.

KpaH WTbipeBoi: KpaH MOCTOBOMO TUna, 060py0BaHHbIN 3aXBATOM
ANA Y3BNeYeHWA WTbIPEN U3 3NeKTPONn3epoB.

1.2.8

overhead travelling stacking crane: Overhead type crane
equipped with a suspended mast carrying the stacking forks.

pont(roulant gerbeur: Appareil de levage du type pont équipé d'un
fit syspendu verticalement et portant un dispositif & gerber les colis.

KpaH-utrabenep: KpaH MOCTOBOro Tuna, 060pyfOBaHHbLIN BEPTU-
KanbHOW KONOHHOM C YCTPOWCTBOM ANA wTabennpoBaHna rpysos.

1.2.9

ladle|crane: Overhead type crane equupped with mechanisms for
lifting and tipping foundry ladles.

pdnt roulant de coulée: Appareil de levage’du type pont équipé
des mécanismes a lever et basculer la pache de coulée.

KpaH finTenHbi: KpaH MOCTOBOro THMa, 06OPYAOBAHHbIN MEXaHn3-
Mamu|nogbema v ONPoKULbIBaHUA NUTERHOMO KOBLLA.

3&“5
N

1.2.10

ingot| charging crane™ ~Overhead type crane equipped with a
slewinng column the dower part of which carries horizontal dogs for
grippipg and charging'ingots.

pont foulant.chargeur de lingots: Appareil de levage du type pont
équipg d’'unfiit pivotant dont la partie inférieure porte la pince hori-
zontale & enfourner les lingots.

Jroci

KpaH OCTOBOTU TWTTEd, OOOPYAUBARAGI Bpa-
warwenca KONOHHOW C FOpU3oHTaNbHbIMK KRelaMn B HUXHEN ee
4acTu ANA 3axBaTta 1 noCafjku B rieds 3aroTosok.

121

forge crane: Overhead type crane equipped with a device for lifting,
handling and turning forgings.

pont roulant de forge: Appareil de levage du type pont équipé d’un
dispositif & lever, manutentionner et virer les piéces a forger.

KpaH KOBOUHLIA: KpaH MOGCTOBOrO THNa, 060PYAOBAHHbIN NPUCHO-
co6neHueM anA Nofbema, nepemeweHnsa 1 noBopoTa NOKOBOK.

(W)
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1.2.12 stripper crane: Overhead type crane equipped with a device for
removing ingots from moulds.

pont roulant démouleur (pont strippeur): Appareil de levage du
type pont équipé d’un dispositif & extraire les fingots des lingotiéres.

g ==]

0
KpaH gNR pasgeBaHMAa CAMTKOB (cTpunnepHbin): KpaH MocToBOro | - T 1
TMNa, 060pyAOBaHHbIA YCTPOUCTBOM LNA BbITANKMBAHUA CAUTKOB 77777
13 N3NOXKHUL.

1.2.13 | soaking pit crane: Overhead type crane equipped with tongs in-
tended for charging the pit furnace.

pont roulant de four pit: Appareil de levage du type pont équipé = Tl
d’une pince et destiné au service d’un four pit. ‘ U L.! " U ,

KpaH KonogueBbin: KpaH MOCTOBOIO TUMNa, 060pYyAOBaHHbIA Keue- -!
BbIM 3aXBaTOM U NpegHasHaueHHbI AnA 06CNy>XUBaHUA KonopLue-
Bbix neven,

Classification des appareils de levage en fonction“des possibilités de translation

1.3 Clissification of cranes by the mode of movement
Knaccudpunkaymna KpaHoB Mo BOMOXXHOCTU NepeMeieHus

1.3.1 fixed base crane: Crane fixed on a-foundation or on any other
gtationary base.

ppareil de levage fixe (stationnaire) : Appareil de levage fixé a une
ndation ou & une autre base fixe. —

paH cTaynoHapHbii: KpaH, sakpenneHHbii Ha ddyHAAMEHTe unu Ha
APYroM HENOABUXKHOM OCHOBaHWUN.

=P

1.3.2 climbing crane: Crane mounted on elements of a building being built
and travelling upwards by its own mechanisms as the height of the
building increases.

appareil de levage a autosurélévation: Grue installée sur |'ossature
d’un ouvrage en cours de construction et qui se déplace de bas en
haut, par I'intermédiaire de ses propres mécanismes, au fur et a mesure
que la construction progresse. .

KpaH camMonofbemMbii: - KpaH, YCTAHOBNEHHBIA Ha KOHCTPYKLMAX
BO3BOAMMOrO COOPY)KEHWA U NepeMellalowninca BBEpX NpU- NOMOLLM
COBCTBEHHLIX MEXaHW3MOB NO Mepe BO3BEREHUA COOPYXKEHUA.
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portable crane: Crane mounted on a base capable of being moved
from site to site manually or by means of auxiliary equipment.

appareil de levage déplacable: Appareil de levage monté sur une
plate-forme et susceptible d’étre déplacé d'un endroit & un autre, soit
manuellement, soit & I'aide d’un moyen auxiliaire.

KpaH nepecTaBHOM: KpaH, YCTAaHOBNEHHbIA Ha OCHOBAHUWU U UMEIo-
WU BO3MOXHOCTb 6biTb NEpeMelaeMbiM C MECTA Ha MECTO BPYH-
HYIO UK C NOMOIWb IO APYTUX MPY30NOABEMHbBIX CPEACTB.

1.3.4

radial crane: - Crane capable of moving around a stationary vertical
axis ih operation.

" appareil de levage pivotant: Appareil de levage susceptible de se

déplager autour d'un point fixe au cours du travail.

KpaH [paguanbHbin: KpaH WMeiouni BOSMOXHOCTL NEpeMeleHns
npu-paéoTe OTHOCUTENBHO OQHOM CTauMOHapHON ONops.I.

135

travEIIing crane: Crane capable of moving itself during operation.

apppreil de levage mobile: Appareil de levage, susceptible de se
déplacer en cours de travail.

KpaH nepeaBUXXHON: KpaH, UMeiol il BOSMAXKHOCTb NepefBUXKeHUA
npu pasoTe.

1.3.5.1

selflpropelled crane: Trayelling crane equipped with a mechanism
for travelling while in operation and for moving from site to site.

grug automotrice: Grue mobile équipée d'un mécanisme permet-
tant|les translations_ sufr’ son aire de travail et les déplacements sur
route.

KpaH camoxogiibin: KpaH nepessuixHON, 060pyROBaAHHbIN MEXAHN3-
MOM |[anA_ nepefBuXXKeHnA Npu paboTe U TPAHCNOPTUPOBKE.

1.3.5.2

trailer crane:  Travelling crane not provided with power for travel-
ling which can be towed as a trailer by a tractor.

grue remorquée: Grue mobile qui n'est pas équipée d'un méca-
nisme de translation et qui est déplacée par remorquage a l'aide d'un
tracteur (remorqueur).

KpaH npuyenHoi: KpaH nepeaBuxHON, He 060pYyAOBaHHbLIM Mexa-
HUSMOM ANA NEePefBUIKEHUA U nepemellaemMbiin B Npyliene 3a tara-
YOM (ByKCUPOM).

10
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1.4 Classificatién of cranes by the drive

Classification des appareils de levage en fonction de la commande

Knaccudpukayus kpatos no suay npueopa

ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
MCO 4306/1-1985 (A /o /P)

1.4.1

manual crane: Crane with manually-driven mechanisms.

appareil de levage a main: Appareil de levage dont les mécanismes
sont entrainés a la main.

KpaH py\moﬁ: KpaH C Py4HbiM NPUBOAOM €ro MexaHn3amos.

14.2

electric crane: Crane with electrically-driven mechanisms.

appareil de levage électrique: Appareil de levage dont les mécanis-
mes sont commandés électriquement.

KpaH 3NeKTpuueckui: KpaH ¢ 9MeKTPUUYECKUM MPUBOJOM €ro Mexa-
HU3MOB.

143

hydraulic crane: Crane with hydraulically-driven mechanisms.

appareil de levage hydraulique: Appareil de levage dont les méca-
nismes sont commandés hydrauliguement.

KpaW rugpasnuuecknin: Kpad ¢ rugpaBnuyeckum NpuBoaoM ero me-
XaHU3MOB.

Llassification of cranes by the slewing capabilities

Plassification des appareils de levage en fonction du degré d’orientation

(naccucpukayma KpaHoB NO CTENEAU NOBOPOTA

1.5.1

slewing crane: Crafie with slewing platform capable of rotating with
the load in a plane_infelation to its undercarriage or base.

grue orientable Grue dont la partie tournante peut pivoter avec une
charge, par.rapport au chéssis de roulement ou & la partie fixe.

KpaH NOBOPOTHLIW: KpaH, MMeiowWwni BO3MOXXHOCTb BpaueHun (B nna-
He) AOBOPOTHOW YACTU BMECTE € rpy3oM OTHOCUTENbHO OMOPHOK Ya-
CTY KpaHa.

1.5.1

.1 limited slewing crane: Slewing crane with a slewing platform
capable of turning between two extreme positions separated by an
angle less than 360°.

grue a orientation limitée: Grue orientable dont la partie tournante
peut pivoter, d’une position limite & I'autre, d'un angle inférieur &
360°.

KpaH HeNnoNTHONOBOPOTHLIK: KpaH NOBOPOTHLIN, UMEIOWMNA BOZMOXK-
HOCTb BpAaIEHMUA MOBOPOTHOM HacTh OT ORHOrO KparHero nonoxe-
HUA O Apyroro Ha yron mexee 360°.

11


https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

1ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
MCO 4306/1-1985 (A/®/P)

1.5.1.2 full-circle slewing crane: Slewing crane with a slewing plat-
form capable of turning between two extreme positions
separated by an angle greater than 360°.

grue a orientation totale: Grue orientable dont la partie
tournante peut effectuer une rotation d’un angle supérieur a
360°.

KpaH NONHONOBOPOTHbIW: KpaH MOBOPOTHbLIN, UMEIOWM I BO3- \
MOXXHOCTb BpalleHUA NOBOPOTHOM YacTn OT OJHOFO KpanHe-
\

a

AR M|
ror JTUMCHAVIA QU QPYTUTU Aa ylIoi DUITTE 00U . \ Jl l l I l l l /

1.5.2 non-slewing crane: Crane not capable of rotating the load in relation
to its indercarriage.

grue hon orientable: Grue quin’a pas Ia‘possibilité d'orientation de la
charge par rapport au chassis porteur.

KpaH HenoBoOpoOTHBIN: KpaH, He UMEIoWMI BOSMOXXHOCTU BpaweHUs
rpysa [B nnaHe) OTHOCUTENbHO ONOPHO YacTu.

T 77T

Classification des appareils de levage en fonction du mode d'appui

1.6 Classification of cranes by the mode of installation
KnaccmEuKaqun KpaHoB No cnocoby onupavus

1.6.1 suppgqrted crane: Overhead or undersiung crane running on elevated
crane frack. , 7
apparpil de levage posé: Paht roulant posé sur un .chemin de roule- -uﬂ—n—
ment aérien. ,D I ID'
KpaH gnopHbli: Kpat MOCTOBOW, ONMPAIoUMINCA Ha HAA3EMHbII Kpa: <] ke ?
HOBBIY NYTh. i %
y ?

1.6.2 underslung crane: Overhead crane suspended from the lower bar of
the crane track.

rieures du chemin de roulement.

appareil de levage suspendu: Pont roulant suspendu aux ailes infé- o :
pp g p P |D ol | Q la Dl

KpaH nofisecHo: KpaH MOCTOBOW, NOABEWEHHbIN K HUXKHUM NONKaM :
NOAKPAHOBOTO NYTW. lg ‘

12
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2 Parameters
Paramétres
MapameTpbl

2.1 Parameters of loads
Paramétres des charges
Harpysku

I1SO 4306/1-1985 (E/F/R)
NCO 4306/1-1985 (A/®/P)

2.1.1

load moment M = [-Q: Product of radius, L, and its respective

load, Q.

moment de la charge par rapport a I'axe d’orientation, V. = L-Q :
Produit de la portée, L, par la charge nominale correspondante, Q.

momeHT rpysoson M = L'Q: TMpoussefeHne BenuumH sbineta L n
COOTBETCTBYIOMEN eMy rpysonofbemrHocTn Q.

-

|
=
Hel

I

LSS

S

21.2

load tipping moment M, = A'Q: Product of the distance) A;
from the load axis to the tipping axis and its respective load, @:

moment de bascufement, M, = A'Q: Produit de la pantée, A,
a partir de I'axe .de basculement, par la charge nominale cor-
respondante, Q.

MOMEHT rpy3oBoW onpokupbiBalomuu M, = A Q\:“ MpoussegeHue
BENUYUH BblieTa OT pedpa onpokugbiBaHnA A Y COOTBETCTBYIOWEH
eMmy rpysonogsemHoctu Q.

213

design mass, G, : Mass ¢f a crane without ballast, counterweight,
fuel, oils, lubricants and water; for jib cranes, the design mass is to be
taken complete with its main jib (boom) and counterweight (taif ballast)
but without ballast/ fuel, oil, lubricants or water.

masse nette,~G,/: - Masse d’un appareil de levage sans lest ni
contrepoids,-carburant, lubrifiant ni eau. Pour les grues & fléche, la
masse netfé\est la masse de la grue assemblée avec la fleche principale
et le contrepoids, mais sans lest ni carburant, ni lubrifiant, ni eau.

KOHCTpyKTUBHAR Macca, G, : Macca kpana 6e3 6annacta v NpoTUBO-
8€Ca B He3anpaBNeHHOM COCTOAHWUMU, T.e. 6e3 TONNKUBa, Macna, cCMasou-

AbLIX MaTepyanoB W BOALI. ANA CTPENOBEIX KPAHOB NPVAVIMASTCH B
c6ope ¢ OCHOBHOM CTPENOoN WU NMPOTUBOBECOM B He3anpaBfieHHOM Co-
CTORHUMU.

total mass, G,: Mass of the crane including the mass of ballast,
counterweight, fuel, oils, lubricants and water filled to the recom-
mended levels.

masse totale, G, : Masse totale d'un appareil de levage en ordre de
marche, avec lest, contrepoids, carburant, lubrifiant et eau.

obuan macca, G,: llonHas macca KpaHa B 3anpaBfieHHOM COCTOAHMK
¢ 6annacToMm Y NPOTUBOBECOM.

13
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wheel load, P: Maximum vertical load transferred by one chassis
wheel to the track or ground.

charge sur un appui, P: Valeur de la charge maximale verticale
qu’un appui transmet au chemin de roulement ou au sol.

AaBneHune koneca, P : Benuuuna Hanbonblwen BepTUKaNbHOW Harpys-
KW, NepefasaemMan OfHUM XOLOBbLIM KONECOM Ha NOAKPaHOBbIN NYyThb
vny Ha non.

2.2 Linear parameters of cranes
Paramétres dimensionnels des appareils de levage
JluneHyle napameTpbl KPAHOB

2.2.1

radius|{ L : Horizontal distance between the axis of slewing of the
turntaljle of the crane and the vertical axis of an uniaden load-handling
device fwhen the crane is erected on a level site.

tournante et l'axe vertical de I'élément de préhension sans charge,

porté1 L : Distance horizontale entre |'axe d’orientation de la partie
I'appargil de levage étant installé sur un terrain horizontal.

BbineT,|L : PaccToAHME MO ropuMsoHTany oT OCK BpaWeHNA NOBOPOT-
HOW Yag¢Tn [0 BEPTUKaNbHOW OCU rpy303axBaTHOro opraHa 6e3 Harpys-
KW NpU[ycTaHOBKE KpaHa Ha ropusoHTanbHOM nnoljagke.

7
PIVITTT T 77T

222

outreach to tipping axis, A : Horizontal ‘distance from the tipping
axis to[the vertical axis of the load-handling device measured under
no-load conditions and when the crang is erected on a level site.

portée|a partir de I'axe de baseulement, A : Distance horizontale
entre I'axe de basculement et axe vertical de I'élément de préhension
sans charge, I'appareil defevage étant installé sur un terrain horizontal.

Bbiner prT pe6pa onpokkfibiBaHus, A : PaccTofAHMe NO ropu3oHTanu
OT pe6pa ONpoKUALIBAHUA [0 BepTUKanbHOW OCU rpy3o3axBaTHOro
opraHa| 6e3 Harpysku npu yCTaHOBKE KpaHa Ha ropu3oHTanbHoOW
nnouwagke.

-

IS SAN Y

7

A
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outreach from rail, / : Maximum horizontal distance between the axis
of the crane rail closest to the cantilever and the axis of the load-
handling device when located on the cantilever.

portée de bec, /: Distance horizontale maximale entre I'axe du che-
min de roulement le plus proche du bec et I'axe de I'élément de préhen-
sion placé sur ce bec.

BbINET KoHconu, / : Hanbonbluee paccTOAHME NO FOPUSOHTANM OT OCK
onopbl KpaHa 6nMXaRIWEN K KOHCONU, 10 OCY MPY303aXBaTHOro Opra-
Ha, PACNONOXEHHOrO Ha KOHCONM.

—p

TT77777 7777777777
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2.2.4 hook approach, C : Minimum horizontal distance between the centre
of the track rail and the vertical axis of the load-handling device.

(o]
cote d’approche (appareil de type pont), C : Distance horizontale A IU-D_
minimale entre I'axe de la voie de roulement et l'axe vertical du U
dispositif de préhension. @
noaxopn, C: MuHuManeHoe paccTOAHME NO ropu3oHTAaNK OT OCKU Kpa- a C
HOBOIO pefbca [0 BepTUKaNnbHOM OCU rpy303axBaTHONO opraHa.

NONNN

SRS S S

2.2.5 | tail radius. r : Maximum radius of the slewing part of the crane that
lies opposite to the boom. .

zone de débattement arriére, r: Rayon maximal de la partie /;17
tournante de la grue du coté opposé a la fleche.

ra6apuT sagHum, 7 : Hanbonbwmmn pa,quc NOBOPOTHOM YacTu KpaHa
€O CTOPOHbI, MPOTUBONONOXXHON CTpene.

2.2.6 | load-lifting height, H : Vertical distance from the level of the plane
on which the crane is resting up to the load-handling device when it is
located at its uppermost working position:

— for hooks and forks, up to their bearing surface;
— for other load-handling attachments, up to their lowest point
{when closed).

For overhead type cranes,.the'lifting height is to be measured from the
ground level. The lifting\height is to be determined without load, the
crane being erected.on-a level site.

course de levage) ~ : Distance verticale entre le niveau d'appui de
I'appareil de_lévage et le dispositif de préhension se trouvant en
position supérieure:
— peuncrochets et fourches, la cote est prise a leur surface d’appui;
= pour les autres dispositifs de préhension, la cote est prise a leur
point le plus bas {en position fermée).

J)
A

~PoUr1es ponts routants, @ hauteur de [evage est determinee a partr du
niveau du sol. La hauteur de levage est a déterminer sans charge,
I'appareil de levage étant installé sur un terrain horizontal.

BbIcOTa NOoAbema, H : PaccTOAHME No BEPTUKANU OT YPOBHA CTOAHKU
710 FPy303aXBATHOMO OPraHa, HaXOAAWEroCcA B BEPXHEM MONOXKEHUN

— [NA KPIOKOB W BUN — A0 UX ONOPHOW NOBEPXHOCTY;

— ANA MPOYMX FPY303aXBATHbLIX OPraHOB — A0 MUX HWXKHEN TOUKU
(B 3aMKHYTOM NONOXXEHNN).

\\\ NOUON NN

IS S S S
[lnA MOCTOBbIX KPaHOB BbICOTA MOABEMA MPUHUMAETCA OT YPOBHA
nona. Belcota nogbema onpefenaeTcA 6e3 Harpy3ku Nnpu ycTaHoBke
KpaHa Ha ropu3oHTanbLHOM nnolaake.

15


https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

¢

ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
MNCO 4306/1-1985 (A/®/P)

2.2.7 load-lowering height, A : Vertical distance between the crane
bearing level and the load-handling device located at its lowest working
position:

— for hooks and forks, up to their bearing surface;

— for other load-handling attachments, up to their lowest point

(when closed).
For overhead type cranes, the load-lowering height is to be measured
up to the rail level. The load lowering height is to be determined
without any load, the crane being erected on a level site.

profondeur de descente, /#: Distance verticale entre le niveau \
d’'appui de I'appareil de levage et le dispositif de préhension se trouvant N
en posjtion de travail inférieure: §
— ppur crochets et fourches, la cote est prise a leur surface d’appui;
— ppur les autres dispositifs de préhension, la cote est prise & leur ,U\Uc"U
N

point le plus bas (en position fermée).

N
Pour lgs ponts roulants, la profondeur de descente est déterminée \
jusqu’du niveau du rail. La profondeur de descente est & déterminer
sans charge, I'appareil de levage étant installé sur un terrain horizontal.

, <
I'J'IYGMH ONyCKaHuA, h : PacctofHue no BepTUKanu OoT YypOBHA CTOAH- ' l ”

KW KpaHa [0 rpy3o3axBaTHOro opraHa, Haxo[AWeroCA B HUXKHEM pa- \\ N
604eM NTONOXKEeHUN !
- A KPIOKOB U BUN — A0 UX OMOPHOMN NOBEPXHOCTK;
— ANA NpoYUX rpy3os3axBaTHbIX OPraHoB — A0 UX HUXKHEN TOYKU
(B 3aMKHYTOM COCTOAHUM).
LnA MgcToBbIX KpaHOB rny6uHa onyckaHWA NPUHUMAETCR OT YPOBHA
penbca, Mny6nHa onyckaHuA onpepenAeTcA 6e3 Harpysku npw ycrta-
HOBKe KpaHa Ha Fopu3OHTanbLHOM NNolagKe.

777,

7

Y oy

2.2.8 lifting range, D : Vertical distance between the highest and the
lowest fvorking positions of the load-handling device [D = H + h(see

2.2.6 ahd 2.2.7)]. _:!#r__&_
7

amplitude de levage, D : Distance.verticale entre la position de tra-
vail supgrieure et la position de travaikinférieure du dispositif de préhen-

sion [D|= H + h (voir 2.2.6 et 2.217}].
AuvanaspH nogvema, D : PacCTORAHME NO BEPTUKANU MEXKAY BEPXHUM
U HWKHUM  PABOUMMU,/ TONOXKEHUAMU  TPY303aXBaTHOrO opraHa J
[0 = H + hicm. 2.2601.22.7)].
2.2.9 crane track height, #, : Vertical distance between the ground {floor)
level an itheadevetof-thecranetrack: ==

hauteur du chemin de roulement, H, : Distance verticale entre le
niveau du sol et le niveau supérieur du champignon du rail.

BbICOTA NOAKPAHOBOro NyTH, H,: PaccToAHMe NO BEpTUKANM OT ypos-
HA Nona (3emMnn) [0 YPOBHA FrONOBOK PENbCcoB NOAKPAHOBOrO MYTU.

o
eS|

Ho

SONONNNN NN

N
N—
N
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2.3 Speeds of working motion
Vitesses des mouvements de travail
CxopocTu paGounx gBUXKEHUN

ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
MCO 4306/1-1985 (A /® /P)

2.3.1

load-lifting (-lowering) speed, V,, : Rate of vertical displacement of
the working load under steady conditions of motion.

vitesse de levage (de descente) de la charge, V,: Vitesse de
déplacement vertical de la charge levée, en régime établi.

CKOpOCTb NOAbEeMa (ONycKaHuA) rpysa V) : CKOPOCTb BEPTUKANbHOMO
nepemMelleHWA paGouero rpy3a B YCTaHOBWBIEMCA PEXUME [BUMKE-
HUA.

=

2.3.2

precision load-lowering speed, V,, : Slowest lowering speed of
maximum working load that can be attained during erection or stacking
operations under steady conditions of motion.

vitesse de pose (de mise en place), .V, : Vitesse minimale de
descente de la charge maximale au cours d’opérations de montage ou
de mise en place, en régime établi.

CKOpoOCTb Nocafkm, V., : HarMeHbwana CKOpOCTb ONYCKaHWA Han6os b~
Wwero paboyvero rpysa fMpu MOHTAXKE UK yKnagke B ycTaHOBUBWEMCH
peXxume ABUKEHNA.

Vo

233

slewing speed, w : Angular slewing speed of turntable of the crane
under steady conditions of motion. It is determiined at maximum radius
at the working load with the crane on a level site and a wind speed
under 3 m/s at a height of 10 m.

vitesse d’orientation, w : Vitesse angulaire de la rotation de la partie
tournante d'une grue en régime.€etabli. Elle est déterminée avec une
portée maximale en charge, lalgrue étant installée sur un site horizontal
et la vitesse du vent a une hauteur de 10 m ne dépassant pas 3 m/s.

CKOPOCTb NOBOPOTA, W:\._YrNoBaA CKOPOCTL Bpaw,eHV}H NOBOPOTHON
yacTu KpaHa B yCTaROoBUBWEMCA PeXXxuMe [BUMXeHuA, OnpepgensercH
npuv HanbonbUwepM-BblAETE C PaboUMM rpy3oM PN yCTaHOBKE KpaHa Ha
ropusoHTanbHOM \INoWaLKe U CKOPOCTU BeTpa He 6onee 3 M/C Ha Bbl-
cote 10 M.

=
=

234

travelling speed, V| : Rate of travel of .a crane under steady

| conditions of mation It is determined when the crane travels on a

horizontal path with its working load and at a wind speed under 3 m/s
at a height of 10 m.

vitesse de translation, V| : Vitesse de déplacement d’un appareil de
levage en régime établi, Elle est déterminée I'appareil étant en charge et
se déplacant sur une voie ou une aire horizontale, la vitesse du vent a
une hauteur de 10 m ne dépassant pas 3 m/s.

cKopocTh nepefBuXeHUa V| : CKoOpocTb nNepefBMIKEHUA KpaHa
B YCTaHOBWBWEMGCA pexume aBwxkeHuA. Onpegennetca npu nepep-
BUXKEHMUW KpaHa Mo FOPpU3OHTaNbHOMY NYyTU C pabo4vynM rpy3om un npu
CKOPOCTU BeTpa He 6onee 3 m/c Ha BbicoTe 10 M.

17
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2.35

crab traversing speed, V; : Rate of traverse of the crab under steady
conditions of motion. It is determined when the crab moves on a
horizontal path under the maximum working load and at a wind speed
under 3 m/s at a height of 10 m.

vitesse de déplacement du chariot, V, : Vitesse de déplacement du
chariot en régime établi. Elle est déterminée le chariot se déplacant sur
une voie de roulement horizontale et portait la charge maximale
admissible, la vitesse du vent & une hauteur de 10 m ne dépassant pas
3 m/s.

CKOpodTh NepeaBHIXEHUA Tenexku, V,: CKopocTb nepeasuKeHus
rPY30BPA TENeXxKu B yCTAHOBUBIIEMCA PeXUMe ABUXeHUA. Onpege-
NAEGTCH| NpN ABUXKEHNN TENEXXKWU MO rOPU3OHTanbHOMY MyTU C Hau-
6onbLliM pabounM rpy3oM v ripy CKOPOCTU BeTpa He 6onee 3 M/C Ha
BblCOT? 10 m. i

2.3.6

derricking speed, V, : Average rate of horizontal displacement of the
working load under steady conditions of mation. It is determined when
the radius changes from the maximum to minimum values, the crane
standinig on a level path and at a wind speed under 3 m/s at a height
of 10

vitess¢ de variation de la portée, V, (par relevage de la fléche) :
Vitessel moyenne du déplacement horizontal de la charge, en régime
établi. Flle est déterminée au cours du relevage de la fléche a partir de
sa portge maximale jusqu’a sa portée minimale, la grue étant installée
sur ung voie de roulement horizontale et la vitesse du vent 3.une
hauteut de 10 m ne dépassant pas 3 m/s.

CKOPOCFb M3ME@HeHUA BeineTa, V,: CpefHAA CKOPOCTL FOPUBOHTaNL-
HOTO NgpeMelleHNA paboUero rpysa B yCTaHOBUBWEMCA peXime ABU-
»xeHuA.| OnpegenAeTcA Npyu UIMEHEHUU BbiNeTa oT Haubonbiero Ao
HauMeHbWero, Npy yCTAaHOBKE KpaHa Ha ropu3oHTanbHOM MyTHU 1 CKO-
pocTu gerpa He onee 3 M/C Ha BbicoTe 10 M.

(-

2.3.7

derricking time, t: Time needed to_change the radius from its
maximuym to its minimum value. It is determined with a load equal in
weight [to the load-lifting capacity at the maximum radius, the crane
standinp on a level path and at a-wind speed under 3 m/s at a height
of 10 n. ’

durée dle relevage, t : Temps nécessaire pour relever la fleche de sa
positio{de portée maximale & sa position de portée minimale. Ii est
détermipé pour I'opération de relevage de la fléche, celle-ci ayant une
charge pgale & sa charge nominale a la portée maximale, la grue. étant
installéq sur une.voie ou une aire horizontale et la vitesse du vent & une
hauteur|de 10\m ne dépassant pas 3 m/s.

BpPeMA W3MeHeHuA BbineTta, r: Bpewmsa, Heo6xoMmoe anA N3MEHEHUR
BblfieTa . e

HEHWU BbifleTa Nofg Harpyskow, pasHOMN rpy3onofbeMHOCTU ANA Hau-
6onblero BblleTa NpU yCTAHOBKE KpaHa Ha ropu3oHTanbHOM NyTu
NpU CKOpPOCTK BeTpa He 6onee 3 m/c Ha BbicoTe 10 M.

2.3.8

transport (road) speed, V,, : Maximum speed at which a crane can
travel in its transport position under its own power.

vitesse de route, V,, : Vitesse maximale du déplacement d’'un appareil

de levage en position de route, assurée par son propre mécanisme de

translation.

CKOpOCTL TpaHcnopTa, V,: Haubonbwana CKOpOCTb NepeaBuKeHWA
KpaHa B TPaHCNOPTHOM NONoXeHuu, o6ecneynsaeman CO6CTBEHHbIM
rprUBOAOM.

£

18



https://standardsiso.com/api/?name=ce7c809d5bcba14f273a7f55eb22f940

1ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
MNCO 4306/1-1985 (A/®/P)

2.3.9 operation cycle time: Time required to complete one cycle of
operations as specified.

durée d’'un cycle de travail: Temps nécessaire a I'accomplissement
d’un cycle de travail tel que spécifié.

Bpemsn pa6ouero yukna: Bpemna, saTpaunBaeMoe Ha OCylecTBNeHUE
OfIHOI0 YCTAHOBNEHHOro pabouyero LUKNa.

24 rameters associated with track
rameétres ayant trait aux voies de roulement
pameTpbl, CBA3aHHbIE C NOAKPAHOBLIMU NMYTAMM

2.4.1| crane datum level: Horizontal surface of the foundation or the-rail

head on which the crane undercarriage rests. When the support rails or : /

tracks are on different levels, then the crane bearing level is to be ' y/

reckoned from the lower rail or track.

niveau d’appui d’'un appareil de levage: Surface horizontale de ' ) ¢

déplacement ou surface supérieure des champignons de rail, qui‘sert 77NN ST

d’appui pour la partie non orientable d’un appareil de levage. Pour les H //

appareils de levage dont les supports sont disposés a des<hauteurs /

différentes, le niveau d’appui de I'appareil de levage ‘est celui du

support inférieur. L L

YPOBEHb CTOAHKU KpaHa: [opu3oHTanbHaA NOBEPXHOCTL OCHOBAHUA ,_\J

UNY NOBEPXHOCTL FONOBOK PENbCOB, HA KOTORYIO ONMPAaeTCA HENOBO- . 9

POTHaA YacTs KpaHa. iNA KpPaHoB, Y KOTORKIX OMOPbI PACMONOXKEH bl =7

Ha pasHoOM BbICOTE, YPOBEHb CTOAHKKU KPaHa OnpefenAeTCA No HUX- f

HewW ornope Kpaxa. :
IS S S

2.4.2| span, S : For overhead type cranes; the horizontal distance between

the centres of the Crahe track rails.

portée, S : Distance horizontale entre les axes des rails de la voie de

roulement. des.appareils de levage du type pont. ’ 7

nponet, S/ PaccToAHMe KpaHa No ropu3oHTan Mexgy oCAMMU pefb- ; S .

COB NMOAKpaHOBOro NYyTU ANA KpaHOB MOCTOBOIO THNa.

N s

=
—
2

AN §\\ NSNS
%
N

NONNNNYN

N

T
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track centres, K :

a) For jib cranes; the horizontal distance between the centres of
rails or tread centres of the crane undercarriage.

b) For crabs; the distance between the centres of the track rails.

voie, K :

a) Pour les appareils de levage du type grue, distance entre les axes
des rails ou des roues du chassis de roulement.

b) Pour les chariots, distance entre les axes des rails de

P77V 77000777 A7

K

déplagement du chariot.

kones| K:
a) |AnAa kpaHOB CTPENoOBOro TMNa — PaccTOAHME NO FOPU3OHTANN
MeX [y OCAMU PenbCOB UMM KONEL XOQOBOM YaCTK KpaHa;

6) |AnA rpy3oBbiX TENEXXEK — PACCTOAHNE MEXAY OCAMU PENbCoB
ANA[nepesBuKeHNA TenexXKu.

244

base,| B: Distance between the axes of the crane supports as
measyred -along the axis paraliel to the longitudinal movement of the
crane.

empaEtement, B : Distance entre les axes des supports de |'appareil
de levage, mesurée parallélement a I'axe longitudinal de déplacement,

6asa, 8: PaccToAHuMe MeXLy OCAMMK Onop KpaHa, wémepeHHoe no ero
npoaofLHOM OCKn.

77|/////1/ 7 777

L

1

!

245

base ¢n outriggers B, : Distance between vertical axes of outriggers

" @ megsured parallel to¢he Tongitudinal movement of the crane.

empattement des vérins -de calage, B, : Distance entre les axes
verticaux des vérins ‘de calage, mesurée suivant I'axe longitudinal de
déplacement de-l‘appareil de levage.

6a3a BpIHOCHEIX onop, B,: PaccToAHWE MeXay BEpTMKANbHbLIMY OCA-
MU BbIHOCHbIX OMOP, M3MEPEHHOE NO NPOJONLHOM OCU KpaHa.

77

2.4.6

distance between outriggers, K, : Distance between vertical axes

of outriggers as measured across the axis perpendicular to the
longitudinal movement of the crane.

distance entre vérins de calage, K,: Distance entre les axes
verticaux des vérins de calage, mesurée transversalement a I'axe
longitudinal de déplacement de I'appareil de levage.

paccrosHue mexay BbIHOCHbIMK onopamu, K, : PaccTofHne mexay
BEPTUKaANbHbLIMU. OCAMU BbIHOCHbIX OMNOP, N3MEPeHHOe nonepexk nNpo-
AONbHOM OCK KpaHa.

20
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24.7

gradient, / : Gradient that the crane can climb determined by the
.. _h .
ratio / = K expressed as a percentage, corresponding to the

difference # in the levels of two points on the slope at a horizontal
distance B related to the base of the crane. The magnitude of the
difference in levels is to be measured when there is no load on the
track.

pente de la voie, / : Pente admissible pour I'utilisation de I'appareil de

. . . h .
levage, déterminée par le rapport. / = — et exprimée en pourcen-

=4

tage, correspondant a la dénivellation h de deux points pris sur la voie
et situés & une distance B égale a I'empattement de Vappareil. La
valeur de la dénivellation est mesurée sur la voie non chargée.

YKNOH NYTH, / : YKNOH Ha KOTOPOM JOMYCKaeTCA pasoTa KpaHa, onpe-
. i h
JenAeMbil OTHOWEHUEM / = rk BbIpaXKEHHbIM B MNpoleHTax, Co-

OTBETCTBYIOWMM PA3HOCTYW YPOBHEM h ABYX TOYEK MyTH, HAXOAAUMX-
CA Ha paccTOAHWUK B, paBHOM 6a3e kpaua. BennunHa pasHocTH ypos-
HeW W3MEPAETCA NPU OTCYTCTBUM HArpy3Ku Ha aHHbIA yYACTOK NYTU.

2438

h
B
percentage, that the unloaded crane can climb at a constant transport
speed.

gradeability: Maximum angle of the slope j = , expressed as)a

] . . h Y
pente franchissable: Pente maximale ; = K exprimee en pour-

centage, que I'appareil de levage peut franchir 4 une’vitesse de route
constante.

. A
YKNOH npeofonesBaemblii: YKNOH nyTun . = rk BbIPAXKEHHbIN B

npouenTax, npeojonesBaemblil KpaHOM C MOCTOAHHOW TpaHCropT-
HOW CKOPOCThIO.

2.4.9

support contour: Contour-formed by the horizontal projection lines
that connect the vertical axes of support elements of the crane, such
as wheels or outriggers.

contour d’appui:’Contour formé. par la. projection horizontale des
droites qui relient les axes verticaux des éléments d'appui de I'appareil
de levage (téls que roues ou vérins de calage).

KOHTYP-OnopHbiin: KOHTYP, 06pasyembii FrOpU3OHTaNbHbIMU NPOEK-
LUAMI TIPAMBIX NUHUIA, COBANHAIOUNX BEPTUKANbHbLIE OCU OMOPHbLIX
9N1IEMEHTOB KpaHa (KONec UNu BbIHOCHbLIX ONOP).

N

2.4.10

track curvature radius, A : Minimum radius of curvature of the
crane track inside rail on a curved track.

rayon de courbure de la voie, A, : Rayon minimal de courbure de
I'axe du rail intérieur, sur la partie curviligne de la voie.

papuyc 3akpyrneHua, R,: HaumeHbWwuit paguyc sakpyrneHus ocu
BHYTPEHHero penbca Ha KPUBOMUHENHOM YHacTKe nyTu:

Ry
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minimum turning radius, R: Radius of circumference circum-
scribed with the outside front wheel of the crane when the wheels are
on full lock.

rayon minimal de braquage, R : Rayon de la circonférence décrite
par la roue avant extérieure de la grue au cours d'un virage.

HaumeHb WU paguyc nosopora, R: Paguyc OKPYXHOCTU, OMUCHI-
BAeMOW BHEWHUM MEPejHUM KONECOM KpaHa Mpu USMEHEeHMWU Ha-
NPaBneHnA BUKEHUA. »

2.5 General parameters
Paramétres de caractére général
NapameTpbl o6ero xapakrepa

25.1

classjification group: Classification of the machine taking account
of the crane use with respect to the load-lifting capacity, duration and
frequency of operation.

groupe de classification: Classification de I'appareil de levage
tenant compte de son utilisation, c’est-a-dire des charges nominales
Ievée[; de la durée et du nombre de cycles de travail.

pexxum paboTbl: XapakTepucTnKa KpaHa, y4uTbiBamllan eroncnone-
30BaHue No rpy3onogbeMHOCTU WU BPEMEHMU, a TakXXe Yucno LUIKKNoB
pasoTkl.

25.2

crane clearance line: Space, restricted by the conditions of safe
operation of the crane near objects,the limits of which can be
crossed only by the load-handiing-device in executing the handling
opergtions.

gabarit d’approche : Espace déterminé par les conditions de sécu-
rité lprs de l'utilisation de I'appareil de levage dans le voisinage des
constructions, et dontdéslimites ne peuvent étre franchies que par le

" dispositif. de préhensiol’ au cours de I'accomplissement des opéra-

tionq de levage.

ra6apur npubauxkenun: [MpocTpaHCTBO, OnpefenfeMoe yCcnosua-
M 6p30nNacHOCTU Npu paboTe KpaHa BEU3KM COOPY>XXEeHUI, N3 npe-
Bengs KOTOPOro MOXKET BbIXOAWTb NMUlb FPy303axBaTHbLIA OpraH
npu

N\
N

1\
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3 General concepts
Concepts généraux
OCHOBHbIE NOHATUA

ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
MCO 4306/1-1985 (A/®/P)

3.1 Motions
Mouvements
AsuvxeHna
3.1.1 | lifting (lowering) of load: Displacement of a load in a vertical

direction. i
levage (descente) de la charge: Déplacement vertical de la charge.

nopwem (onyckaHue) rpysa: BepTukanbHoe nepemeileHue rpysa.

precision load-lowering: Lowering of a load at minimal speed in the
course of erection or stacking operations {see 2.3.2)

levage (descente) de précision: Déplacement.vertical de la charge a
vitesse minimale, au cours du montage ou d'opérations de rangement
(voir aussi 2.3.2).

nnaBHan nocagka rpysa: OnyckaHue Mpys3a ¢ HauMeHblWew CKOPOCT IO
Npw erc MOHTaXke unu yknagke (cm. Takxe 2.3.2).

derricking {luffing): Angular motion of the jib in a vertical plane.

relevage (descente) de la fléche: Mouvement angulaire de la fléche
dans un plantvertical.

noabem (Onyckanue) cTpenbl: YrnoBoe ABUXXKEHUE CTPenbl B BepTU-
KanbHOW MNOCKOCTU.
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ISO 4306/1-1985 (E/F/R)
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change in radius: Moving the load-handling device by lowering,
lifting or travelling the jib (boom) or by moving the.crab.

variation de la portée: Déplacement du dispositif de préhension
par descente, relevage ou translation de la fléche ou par mouvement
du chariot.

usmMeHeHue BbineTa: MepemeligHUe rpy303axsaTHOro oprasa nytem
NOABEMA, OMYCKaHWUA UNU NepefBUNKEHUA CTPENbL, UNK NyTeM nepe-
ABUXKEHUNA TPY30B0M TENeXKN.

3.1.4.1

level luffing: Luffing motion during which the load is automatically
maintained at an approximately constant height.

relevage de la fleche, au cours de laquelle la charge.est

dépl£cement horizontal de la charge: Variation de la portée par
autorpatiquement maintenue a une hauteur pratiquement constante.

ropujoHTanbHbif X0A rpysa: MameHeHue BbineTa, ocylectBnaemoe
NOA BHEMOM CTpenbi, NPy KOTOPOM FPYy3 aBTOMAaTUYECKHU rMepemeljaeT-
cA Nd TPaeKTOPUM 6IM3KOM K FrOPU3OHTANMN.

ol LU

3.1.5

travellTlg: Movement of the crane as a whole when in its operational
form. .

translation de [‘appareil de levage: Déplacement de I'appareil de
levage dans son ensemble lorsqu’il est en état de travail.

fepensuxeHue kpaHa: [lepeMelleHne Bcero KpaHa B pa6oyem no-
noxeHuu. »
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3.1.6 traversing (direction): Movement of the crab along the bridge, track
ropes, jib or cantilever. —_—
déplacement ldirection): Déplacement du chariot le long des \
poutres, des cables porteurs, de la fleche ou de la console d'un appareil o0
de levage. y
nepeaBuXxeHue (HanpasnexHue): MepewmellerHne rpysosoit Te- ' '
NEXKW MO MOCTY, Hecylemy KaHaTy, CTpene uiu KOHcONu. ,

_u-‘ l—
e
-

3.1.7| slewing: Angular motion of the revolving part in the horizontal plane
of a bridge, portal or cantilever crane.
orientation: Mouvement angulaire, dans un plan horizontal, de la
partie tournante d'une grue, d'un pont, d'un portique ou d’'une an
potence. g
NoBOPOT: YrnoBoe fBUXEHWE NOBOPOTHON 4ACTU KpaHa MOGTOBOFO 4+ <
MW CTPENOBOrO TUMA B FOPUIOHTANbHOM NNOCKOCTH. ,/)

3.2 (rane stability

b

ptabilité

CTOWYUBOCTb KpaHa

3.21

crane stability: Ability of crane to resist tipping moments.

stabilité\Aptitude d’'un appareil de levage & résister aux couples de
basculement.

YeTOWUMBOCTL KpaHa: CnOCO6HOCTb KpaHa NPOTUBOAENCTBOBATH

—OofP oI T aotHirtM-MoMeHTam:

3.2.2

stability under working conditions: Ability of crane to resist tipping
moments induced by the weight of the load Q, inertia forces /, wind
load and other causes.

stabilité en charge: Aptitude d'un appareil de levage & résister aux
couples de basculement créés par le poids de la charge, les forces
d'inertie, les sollicitations dues au vent et autres causes.

YCTOWYMBOCTH rpy3oBan: CNOCO6HOCTL KpaHa MpOTUBOAENCTBOBATL
ONPOKUABIBAIOWMM  MOMEHTaM, CO3[1aBaEMbIM BECOM rpysa, cunamm
MHEPLUKW, BETPOBOW HArpy3KOM PaBoHero COCTOAHUA U APYruMn. cbak-
Topamu.
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3.2.3 stability under no-load condition (crane assembled): Ability of

crane to resist tipping moments induced by wind load and other causes
when the crane is not in operation.

stabilité propre: Aptitude d'un appareil de levage a résister aux
couples de basculement créés par les sollicitations dues au vent et
autres causes, I'appareil n'étant pas chargé.

ycTOMUMBOCTL cO6¢cTBEHHAaA: CnOCOGHOCTE KpaHda NnpoTUBOLENCTBO-
BaTbh ONPOKUAbIBAIOWNM MOMEHTAM, CO3laBaeMbIM BETPOBOW Harpys-
KOW Hepa6o4ero CoOCTOAHUA U APYrumMu dakTopamu.

3.3 Tests
Essais
Ucnbitdnua
3.3.1 static|tests: Testing of a crane by applying a static load at the load-

handling device, exceeding by X % the load-lifting capacity of the
crane.

essaig statiques: Essais d'un appareil de levage par application, au
disposgitif de préhension, d’une charge statique dépassant de X % la
charge nominale de cet appareil de levage.

ucnbijauua cratuueckue: WcnbiTaHWA KpaHa NyTeMm CTaTW4eckore
NpUNOPKeHUA HArpy3kW K rpy303axBaTHOMY opraHy, Ha X % npesbl-
WaowWen rpysonosbeMHOCTb KpaHa.

3.3.2

dynamic tests: Testihg of a crane by executing operating motions
under [a load exceeding by Y % the load-lifting capacity of the crane.

essais| dynamiques: Essais d'un appareil de levage par exécution de
mouvgments de travail réalisés avec une charge dépassant de Y % la
chargg nominale de cet appareil de levage.

UcNbITAHKA guHamuyeckue: WNcnbiTaHWA KpaHa NyTem BbINONHEHWA
paoupx OBUMXKEHUM Noh Harpyskos,)Ha Y % npesblwaowen rpyso-
noagbLEMHOCTL KpaHa.
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4 Component parts
Parties composantes
Yanel

1SO 4306/1-1985 (E/F/R)
MCO 4306/1-1985 (A/®/P)

4.1

hoisting mechanism: Drive mechanism for lifting and lowering the
joad.

mécanisme de levage: Mécanisme d’entrainement servant a lever et
a descendre la charge.

X
=

MexaHu3m nogbema: MpuBogHOE YCTPOMCTBO ANA N0 bEMa 1 OnycKa-
HWUA Tpy3a.

g

4.2

crane travel mechanism: Drive unit for moving the crane.

mécanisme de translation de l'appareil de levage: Mécanisme
d’entrainement assurant la translation de 'appareil de levage.

MeXaHn3m nepeasvXeHus kpana: MNpuBogHOE YCTPOWUCTBO anA nepe-
[BUXKEHUA KpaHa.

43

dgrab or hoist traverse mechanism: Drive unit for moving

rpnt le déplacement du chariot.

MeXaHU3M nepeABMIXKEHUA TeNneXKu unu tanu: [pPUBOAHOE
YICTPOWCTBO ANA NEpeaBUIKEHUA rPY30BOV TENEXKH UiTn Tanu.

the crab or hoist. —

mécanisme de direction: Mécanisme d’entrailnement assu- 0 "

4.4

derricking mechanism:.Drive unit ‘for changing the radius and load-

ifting height by varying.the jib and/or fly jib inclination.

thécanisme de rélevage: Mécanisme d'entrainement assurant la varia-
tion de la portée‘étde la hauteur de levage par variation de ’angle d'incli-
raison de la-flache et/ou de la fléchette.

MEXaHU3IM. WIMEHEHUA BbiNeTa: MpuBogHOE YCTPOMCTBO ANA U3MEHe-
HWA BbiNeta nyrem U3MeHeHuna yrina HaknoHa cTpenbl univunu ryceka.

X,

4.5

slewing mechanism: Drive unit for rotating the revolving.part of the
crane in a horizontal plane.

mécanisme d’'orientation: Mécanisme d'entrainement assurant la
rotation dans un plan horizontal de la partie tournante de |'appareil de
levage.

mexaHU3am nosopota: MNpuBOgHOE YCTPOUCTBO ANA BPalEHUA NOBOPOT-
HOM YacTu KpaHa B rOpU3OHTanbHOM NNOCKOCTH.
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4.6

winch: Mechanism which transmits pull by means of a flexible element
(rope, chain) from a power-driven drum:

— drum hoist;

— friction hoist;

— capstan.

treuil: Mécanisme dont 'effort est transmis par un élément flexible
(cable ou chaine}) ml par un tambour moteur:

— treuil & tambour;

— treuil & adhérence;

B)
El—

@

— cabestan.

nebepka: MexaHnam, TAFOBOE yCUNMe KOTOPOTo NepegaeTca nocpeg-
CTBOM|ruM6KOro anemeHTa (KaHara, Lienu) oT npuBogHoro 6apabaHa.
Tunbl fe6egok:

— 6apabaHHan,

— c|kanaToBEAYWMMM WKMBAMM;

— ununesasn.

4.7

hoist:| Load-lifting mechanism mounted with or without the traverse
drive gs a single unit.

palan| Mécanisme de levage, qui est monté ou non dans le méme
corps flue sa commande.

Tans: [(pysonofbemueint MEexXaHuam, CMOHTUPOBaHHbIN UNK HeT B-OA-
HOM Kdpnyce ¢ NPUBOLAOM. '

G B

4.8

undergarriage: Base of the crane for.mounting the rotating platform
or crarje tower including drive gear to.move the crane.

chassis de roulement: Elémentde base d'un appareil de levage, sup-
portant la plate-forme tournapteou la tour de grue et comprenant ses
dispositifs de commande de translation.

XOR0Bge yCTPOUCTBO : OcHoBaHWe KpaHa fnA YCTAHOBKM NOBOPOTHON
nnatdgppmbl MK 6alliii Kpada, BKnoYalwlee npnusojgHoe YCTPONCTBO
AnA nepefBUKEHNA, KpaHa.

4.9

portal} Structure having an elevated bridge supported by legs with or

withoutrarminggear-atgrourc-evet:

portique: Structure ayant un pont surélevé supporté par des pieds
ayant ou non un chemin de roulement au sol.

noptran: KOHCTPYKLMA, UMEIOWan NPUNOLHATYIO XOR0BYIO pamy, onu-
pawyocA NOCPeLCTBOM CTOEK WK HENOCPEACTBEHHO Ha KPaHOBbLIN
nyThb.

[
o
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4.10

bogie: Supporting assembly equipped with wheels or rollers and ar-
ticulated to equalize the wheel or roller loads.

bogie de roulement: Ensembie de support équipé de roues ou de
galets, servant & mouvoir I'appareil de levage et articulé pour équilibrer
les charges sur les roues ou les galets.

tenexka xofoBaA GanaHcupHaa: OnopHas KOHCTPYKUMA, 060pyfao-
BaHHAaA KonecaMun Unu Karkamu, MMeioWan WapHUpHoe coeuHeHne
ANA paBHOMEPHOW Nepeaayn Harpy3ok Ha Koneca unu Kartku.

an

bridge: Mai . : I

which the crab traverses, or the structure between supports on portal
and semi-portal cranes.

ossature de pont: Structure portante des appareils de levage du type
pont qui est destinée a supporter le chariot au cours de ses déplace-
ments, ou structure située entre les pieds d’un appareil de levage du
type portique ou semi-portique.

MOCT: Hecylan KOHCTPYKLMA KPaHOB MOCTOBOFO TuNa, rnpepHasHa-
UYeHHAaR ANA ABMXKEHUA MO HeW rpy30BON TENEXKU UMK KOHCTPYKLMA
MeXay ornopamit KO3noBoro UM NONYKO3NOBOIO KPaHa.

4.12

crab (trolley): An assembly designed to traverse the suspended load:
chariot: Ensemble servant a déplacer les charges suspendues.

Tenexxa rpysosasn: KOHCTPYKUMA, MpefjHasHauyeHHan AnA nepeMelle-
HWA NOABEWEHHOro rpysa. :

slewing ring: Component part intended for transferring the load (load
moment, vertical and horizontal forces) from the sfotating part to the
stationary part; it may also inccrporate the slewing gear ring for
rotating the revolving part of the crane.

couronne d’orientation: Ensemble assyrant le transfert des contrain-
tes (moment de la charge, forces verticales et horizontales) depuis la
partie tournante & la partie fixe de V'appareil de levage, et qui peut aussi
comprendre le mécanisme d’orientation de la partie tournante.

ONOPHO-NOBOPOTHBLIN KPYr:-Y3en ans nepegayn Harpysok (rpysoBoro
MOMEHTa, BepTUKanbHbIX \W rOPU3OHTANbHbIX CUM) OT MOBOPOTHOMN
4acTv KpaHa Ha HEMOBOPOTHYIO U AfA BPaWEHWUA MOBOPOTHON HacTU U
KOTODPbLIM MOXET TAKXXe BKNIOYaTh MEXaHuaM NoBopoTa Kpyra.

4.14

rotating platform: Rotating structure of the crane carrying the crane

mechanismssx

plate-forme tournante: Structure orientable supportant les mécanis-
mes de I'appareil de ievage. :

finaTchopma NoBOPOTHAA: MOBOPOTHAA KOHCTPYKLMA KpaHa Ans pas-

HHASMOB-

30
MO HHA-MEXEHY

4.15

t‘ower: Vertical structure of a crane which supports the jib and/or
rotating platform and provides the necessary height to the position of
the jib foot.

tour (fGt, mat): Structure verticale de grue supportant la fleche et/ ou
la plate-forme tournante et assurant la hauteur nécessaire a la position
du pied de la fleche.

6amHA: BepTMKanbHaA KOHCTPYKUWA KpaHa, nopaepxusalowan
CTpeny v/unu NoBOPOTHYIO NNaTtopMy U 06ecneymnBaloWwan Heobxo-
AVUMYIO BGICOTY PACMONOMXKEHUA ONOPL! CTPENbI.
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4.16

O
T

pillar: Vertical column supporting a rotating jib and its load and pr
viding the necessary lifting height.

fat: Colonne verticale supportant une fléche orientable et sa charg a,
et assurant la hauteur de levage nécessaire. ‘

KOnOHHa: BepTukanbHana KOHCTPYKLUA, NOAAePKUBAIOWARA NOBOPOT-
HYIO CTpeny ¢ paBo4yuMM rpy3oM 1 o6ecrnedynBalouan Heo6xogquMylo
BbICOTY MoAbema.

4.17

jib (boom): Component of a crane which provides the necessary

‘i

radius|and/or height of the load-handling device.

fléchg: Elément de structure de grue assurant & I'organe de prehen—
sion Ig portée et/ou la hauteur de levage nécessaire.

cTtpena: KOHCTPYKUMA KpaHa, o6ecneumsalolian Heo6xoAuMylo Be-
AVYKHY Bbineta n/un BbICOTY NOABEMA IPY303axXBATHOrO oprada. |

4.18

mast [tower) attachment: Alternate attachment for a mobile crané
consisting of a mast (tower) jib, with or without fly jib, and necessar
accessories.

équipgment en grue & tour: Equipement amovible d'une .gruié
mobile comprenant une tour avec une fléche, avec ou sans fléchette,
ainsi gle les accessoires nécessaires.

o6opyjpoBanne GalweHHo-cTpenosoe: CmeHHOe 060pyfoBaHMe CTpe:
NnoBoOrg CaMoXofHOro KpaHa, coctoflee U3 6ailHu, cTpebl C ryCbKoM
®nn 6eB rycbKa u Heo6Xo0[4UMbIX YCTPONCTB,

4.19

counterweight: Weights attached-to the counterweight cantilever or
to the [rotating platform to asSistin counteracting the weight of the,
working load and/or certain_parts of the crane during operation.

contr1p01ds MassesAfixées sur la contre-fleche ou sur la plate- forme
tournante pour aider.a€quilibrer la charge utile et/ ou certaines partnes
de I'appareil de levage pendant son fonctionnement. f

nporugosec :.[py3bl, NpUKpennAemble K NPOTUBOBECHOM KOHCONW UAW |
K NOBOPOTHOM NNaTgOpMe ANA ypaBHOBEWUBAHUA Beca Paboyero rpy-
3a n/vnulengenbHbix JacTey KpaHa BO BPEMA pa6oThbl.

4.20

ballast: Weight attached to the undercarriage or portal to ensure the
stability of the crane.

lest: Masse fixée sur un portique ou un chassis de roulement d'un

appareil de levage et assurant sa stabilité. ?

6annact: Mpy3, NpUKPeNNeHHbIA Ha XOQOBYIO paMy UAW NopTan AnA \
066CNeYEHNA YCTONYMBOCTH KpaHa.
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