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Анотація 
Розглянуто принцип роботи та типові виконання гідромеханічного приводу обертання барабана 

автобетонозмішувача. Проаналізовано техніко-економічні характеристики систем керування приводом 
змішувального барабана. Відмічено позитивні сторони використання в приводі барабана системи 
пропорційного електрогідравлічного керування регульованим насосом. 
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Abstract 
The principle of work and typical executions of the hydromechanical drive of rotation of a drum of the truck 

concrete mixer are considered. The technical and economic characteristics of the control systems of the mixing drum 
drive are analyzed. The positive aspects of using a proportional electrohydraulic control system with an adjustable 
pump in the drum drive are noted. 
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Вступ 

Машини, призначені для транспортування та приготування бетонної суміші – 
автобетонозмішувачі (АБЗ) – є провідним устаткуванням бетонних заводів і установок [1–5]. 
Розвиток останнім десятиліттям пропорційної електрогідравліки в галузі мобільної техніки дозволив 
значно покращити техніко-економічні характеристики будівельних машин, зокрема АБЗ [6–10]. 
Метою роботи є аналіз техніко-економічних характеристик АБЗ з гідромеханічним приводом 

обертання змішувального барабана. 
 

Результати дослідження 

Автобетонозмішувачі (АБЗ) застосовують для приготування бетонної суміші на шляху 
проходження від живлячих дозованими сухими компонентами спеціалізованих установок до місця 
укладання, для приготування бетонної суміші безпосередньо на будівельному об’єкті, а також для 
транспортування готової якісної суміші із збудженням при її перевезенні. АБЗ є гравітаційними 
реверсивними бетонозмішувачами з грушоподібним змішувальним барабаном, встановленим на шасі 
вантажних автомобілів [1–5]. 

Сьогодні в Україні використовується переважно два типи виконання гідромеханічного приводу 
обертання змішувального барабана автобетонозмішувача – ДА та ДО. Буквами ДА (двигун 
автономний) позначається привід змішувального барабана від автономного дизельного двигуна, ДО 
(двигун основний) – привід від основного двигуна шасі через коробку відбору потужності (КВП). 

Розгорнута схема приводу обертання барабана (рис. 1). 
1. Привід ДО: двигун шасі – КВП – регульованій гідронасос – гідромотор – редуктор – 

змішувальний барабан. 
2. Привід ДА: автономний двигун – регульованій гідронасос – гідромотор – редуктор – 

змішувальний барабан. 
В обох виконаннях обертання змішувального барабана здійснюється завдяки об’ємному 

гідроприводу та планетарному редуктору, що дозволяє безступінчасто регулювати швидкість 
обертання барабана. 



 
Рис. 1. Типові виконання гідромеханічного приводу обертання змішувального барабана АБЗ: 

ДШ – двигун шасі; КВП – коробка відбору потужності; РН – регульованій гідронасос; ГМ – гідромотор; Р – редуктор; ЗБ – 
змішувальний барабан; ДА – двигун автономний 

 
Недоліком приводу обертання змішувального барабана, який побудований за схемою ДО з 

відбором потужності від основного двигуна шасі через КВП, що встановлена на коробці зміни 
передач автомобіля, є залежність частоти обертання вала гідронасоса від обертів двигуна при русі 
АБЗ і, відповідно, залежність швидкості обертання змішувального барабана в робочому режимі від 
динаміки руху АБЗ. Частота обертання вала відбору потужності КВП в залежності від режиму роботи 
двигуна може змінюватися в межах ±300 об/хв. від необхідної номінальної частоти обертання вала 
гідронасоса – 1500 об/хв. 

Усувається зазначений негативний вплив режиму роботи двигуна шасі на швидкість обертання 
змішувального барабана шляхом використання на АБЗ приводу обертання змішувального барабана, 
побудованого за схемою ДА з відбором потужності гідронасоса від автономного дизельного двигуна. 
Привід від автономного двигуна також зазвичай виконують у разі недостачі потужності двигуна шасі. 
Але таке рішення супроводжується додатковими витратами на придбання укомплектованого 
автономного дизельного двигуна, додатковою витратою палива, що споживається автономним 
двигуном, і збільшенням сумарної маси АБЗ. 

Сьогодні в провідних виробників автобетонозмішувального обладнання найбільш ефективними та 
економічними є автобетонозмішувачі без додаткового дизельного двигуна, з прямим приводом 
насоса від трансмісії шасі, що оснащений пропорційною електрогідравлікою (табл. 1). 

 
Таблиця 1 – Техніко-економічні характеристики системи керування приводом змішувального 

барабана 

№ Функції 
Привід ДА 

(двигун 
автономний) 

Привід ДО 
(двигун 

основний) 

Привід ДО з 
пропорційною 

електрогідравлікою 
1 Підтримання постійної частоти 

обертання барабана змішувача 
+ +/– + 

2 Підвищена якість перевезених сумішей + – + 
3 Економічність експлуатації – + + 
4 Дистанційне керування 

продуктивністю і реверсом 
змішувального барабана 

+/– +/– + 

5 Покращені умови роботи оператора – – + 
6 Підвищена безпека використання 

бетонозмішувача 
– – + 

7 Зменшення навантаження на основний 
двигун і трансмісію шасі за рахунок 
реалізації функції відбору постійної 
потужності від основного двигуна 

 – + 

 



Основними компонентами приводу барабана з системою пропорційного електрогідравлічного 
керування є: регульований насос з пропорційним електрокеруванням; нерегульований гідромотор з 
датчиком частоти обертання; контролер; пульти курування та набір кабелів. Система керування 
забезпечує дистанційне керування продуктивністю і реверсом змішувального барабана та підтримує 
постійну частоту обертання змішувального барабана. 

Роботу системи керування можна описати таким чином. За допомогою пульта керування задається 
необхідна продуктивність насоса, при цьому величина задається в об/хв змішувального барабана 
(шкала пульта тарована). Контролер системи керування також отримує дані про поточну частоту 
обертання гідромотора від вбудованого в нього датчика. Контролер здійснює порівняння поточних 
обертів змішувального барабана з заданими. У разі якщо відбулося відхилення, він здійснює 
коригування продуктивності насоса до досягнення заданого режиму. 

Пропорційна електрогідравліка відкриває подальші можливості підвищення техніко-економічних 
характеристик АБЗ. Зокрема використання слідкувальної системи пропорційного 
електрогідравлічного керування регульованим насосом дає можливість реалізувати функцію відбору 
постійної потужності від основного двигуна. Робота регульованого насоса в режимі постійної 
потужності відбувається при значному збільшенні крутного моменту, необхідного для обертання 
завантаженого змішувального барабана. При збільшенні крутного моменту підвищується тиск на 
виході насоса і при його досягненні певного налаштованого значення, контролер змінює робочий 
об’єм насоса за робочим тиском таким чином, що забезпечується постійність добутку тиску і подачі 
насоса і, тим самим, при перевантаженні забезпечується відбір постійної потужності від основного 
двигуна. 

 

Висновки 

Розглянуто типові виконання гідромеханічного приводу обертання змішувального барабана АБЗ. 
Використання пропорційної електрогідравлічної системи керування регульованого насоса в 

гідромеханічному приводі обертання змішувального барабана значно покращує техніко-економічні 
характеристики АБЗ. 

1. Зокрема незалежно від швидкості пересування АБЗ (в умовах міста або шосе) змішувальний 
барабан завжди обертається із заданою частотою обертання, навіть при зміні крутного моменту чи 
зниженні ККД гідроприводу. Це підвищує якість перевезених сумішей. 

2. Пропорційна електрогідравліка покращує умови роботи оператора, оскільки пульти керування 
можна розмістити в зручних і доступних місцях: в кабіні автомобіля, в зоні оператора біля місця 
вивантаження суміші. Крім того, пульти можна оснастити зручною і чіткою світлодіодною 
індикацією обраного режиму та продуктивності. 

3. Підвищується безпека використання АБЗ. Режими продуктивності розраховані з урахуванням 
вимог безпеки та не можуть бути перевищені. На випадок відмови одного з компонентів електронної 
системи, керуючий контролер має аварійний режим роботи. 

4. Використання слідкувальної системи пропорційного електрогідравлічного керування 
регульованим насосом дає можливість реалізувати функцію відбору постійної потужності від 
основного двигуна в режимі перевантаження. Це зменшує навантаження на двигун і трансмісію шасі, 
тим самим збільшується їх ресурс і зменшується витрата палива. 

Пропорційне електрогідравлічне керування регульованими насосами має широкі перспективи 
впровадження в АБЗ, що використовуються в Україні. 
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