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Погрузочный модуль одноковшового фронтального погрузчика состоит из стрелы, 

ковша, рычажной системы, предназначенной для сохранения заданного положения ковша в 

пространстве, и двух групп гидроцилиндров, обеспечивающих перемещения ковша и стрелы 

(рис. 1). Управление гидросистемой осуществляется гидрораспределителем. 

В систему управления погрузочным оборудованием обычно включают устройства ав-

томатизации для установки ковша в положение резания после его опорожения (позиционер) 

и остановки ковша на заранее заданной высоте (останов). Использование этих устройств 

обеспечивает сокращение продолжительности рабочего цикла и облегчает труд оператора. 

 

 
Рисунок 1 – Погрузочный модуль: 

1 – ковш; 2 – тяга; 3 – стрела; 4, 5 – рычаги; 6 – гидроцилиндр поворота ковша;  

7 – портал; 8 – гидроцилиндр подъема стрелы 

 

Погрузочное оборудование одноковшовых фронтальных погрузчиков в большинстве 

случаев оснащено механической системой слежения рабочего органа с помощью рычажного 

механизма, так эта система более проста и надежна по сравнению с гидравлической. При 

этом применяют два основных вида оборудования: с перекрестным и параллелограммным 

рычажными механизмами [1]. 

Погрузочное оборудование с перекрестным поворотным механизмом наиболее выгод-

но, так как самая тяжелая операция – запрокидывание ковша при наполнении выполняется 

замедленно поршневой полостью гидроцилиндра поворота при наибольшем усилии, а его 

разгрузка – ускоренно штоковой полостью; он хорошо скомпонован и виден с пульта управ-

ления. 

Недостатками перекрестного поворотного механизма являются отсутствие кинематиче-

ского сохранения уровня рабочего органа, которое особенно важно при выполнении погру-

зочно-разгрузочных работ с грузовыми вилами, а также повышенные энергозатраты при ра-

боте с основным ковшом и другими сменными рабочими органами, поскольку в зависимости 
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от кинематики они могут запрокидываться на некоторые дополнительные углы в верхнем 

положении стрелы по сравнению с минимально допускаемыми, что связано с определенны-

ми энергозатратами. 

Параллелограммный рычажный механизм обеспечивает кинематическое сохранение 

уровня рабочего органа, но в соответствии с компоновкой переднего моста у погрузчиков он 

расположен рычажной системой сверху стрелы. Запрокидывание ковша осуществляется 

штоковой полостью гидроцилиндра ковша, что уменьшает вырывное усилие, время его за-

прокидывания, наполнение, производительность и является недостатком. 

Для возврата ковша в положение черпания при его разгрузке применяют разгрузку на 

упор (на определенный ход ковшового гидроцилиндра), осуществить которую по условиям 

кинематики и компоновки рычажного механизма не всегда представляется возможным. 

Для устранения указанных недостатков предложена универсальная система слежения и 

управления рабочим органом одноковшового фронтального погрузчика механического типа 

(рис. 2), одновременно сочетающая достоинства перекрестного и параллелограммного ры-

чажных механизмов, обеспечивающая строго поступательное движение рабочих органов 

(ковша, вил и др.), максимальное вырывное усилие ковшового гидроцилиндра (примерно в 

1,5 раза по сравнению с параллелограммной схемой), а также осуществление возможности 

автоматического за счет кинематики возврата ковша в положение черпания [2]. Тем самым 

уменьшается время цикла и энергозатраты, увеличивается вырывное усилие и производи-

тельность выполняемых работ, улучшаются условия опорожнения ковша и повышается 

удобство работы оператора. 

 

 
а)                                                                  б) 

Рисунок 2 –Универсальная система слежения и управления рабочим органом: 

а) – нижнее и верхнее положения погрузочного оборудования; 

б) – возврат ковша из положения разгрузки в положение черпания 
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