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Анотація 
Розглянуто схеми механізмів повороту опорно-поворотних пристроїв машин маніпуляторного типу, що 

відрізняються принципом дії, величиною кута повороту та типом приводу. 
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Abstract 
The schemes of mechanisms of rotation of locomotor devices of machines of manipulator type, differing in principle 

of operation, magnitude of rotation angle and type of drive, are considered. 
Keywords: support-turning device, turning mechanism, manipulator. 

 
Вступ  

Сьогодні знаходять широке застосування машини маніпуляторного типу (ММТ), які ще назива-
ють крани-маніпулятори. Такі машини виконують широкий спектр робіт, серед яких основними є 
завантаження та розвантаження вантажів. Завдяки компактності конструкції ММТ можуть встанов-
люватися на вантажні автомобілі різної вантажопідйомності. Машини маніпулятрного типу, що мон-
туються на вантажних автомобілях поступово замінюють автокрани малих класів [1]. 

 
Результати дослідження 

 
Механізми повороту призначені для повороту опорно-поворотних пристроїв машин маніпулятор-

ного типу в горизонтальній площині. Розрізняють такі конструктивні схеми [2]. 
1. Механізми повороту важільного типу (рис. 1, а). Поворот ОПП здійснюється гідроциліндром у 

поєднанні з важільною системою. Такі механізми характеризуються достатньо великим моментом 
повороту, простотою та надійністю в роботі. Недоліками такої схеми є малий кут повороту в горизо-
нтальній площині, а також нерівномірність кутової швидкості повороту. 

2. Механізми повороту з черв’ячною зубчатою передачею (рис. 1, б). Поворот ОПП здійснюється в 
результаті обертання черв’ячного валу гідромотора з’єднаного зубчатою передачею з зубчатим коле-
сом ОПП. Такі механізми характеризуються необмеженим кутом повороту, компактністю конструкції 
та плавністю ходу. Недоліками такої схеми є невисокий ККД, маса несуча здатність та висока інтен-
сивність зношування. 

3. Механізми повороту з зовнішнім зубчатим зачепленням (рис. 1, в). Поворот ОПП здійснюється 
в результаті обертання шестерні валу гідромотора з’єднаної зубчатою передачею з зубчатим колесом 
ОПП. Такі механізми також мають необмежений кут повороту, компактні та плавні за ходом. Недолі-
ками такої схеми є складність в установленні та експлуатації. 

4. Механізми повороту рейкового типу з одним (рис. 1, г) чи двома (рис. 1., д) шток-рейками. По-
ворот ОПП здійснюється в результаті поступального руху шток-рейки, що з’єднана зубчатою переда-
чею з зубчатим колесом ОПП. Така схема конструкції, наразі, має найбільше розповсюдження у 
конструкціях машин маніпуляторного типу. Куто повтороу становить до 400, кутова швидкість обе-
ртання є постійною, забезпечується висока величина обертального моменту. 
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Рис. 1. Схеми механізмів повороту опорно-поворотних пристроїів машин маніпуляторного типу 
 

Висновки 
Розглянуто схеми механізмів повороту опорно-поворотних пристроїв машин маніпуляторного ти-

пу, що відрізняються принципом дії, величиною кута повороту та типом приводу. Наразі найпошире-
нішою схемою є механізми повороту рейкового типу, що характеризуються великим кутом повороту, 
високою плавністю ходу та величиною обертального моменту. 
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