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В настоящее время грейферными механизмами в лесной и деревообрабатывающей 
промышленности перегружаются десятки миллионов кубометров лесомаТериалов, щепы 
и стружки rз1. Их использование позволяет полностыо отказаться от ручного труда 
на всех переместительных операциях. 

Большое nрименепие на предприятиях лесной и деревообрабатывающей про:-.tыш~ 
лениости находят манипуляторные краны, которыми оборудуются трелевочные трак­
торы, погрузчикн, устройства для подачи хлыстов на раскряжевочнЬrе агрегаты. Гид­
романипуляторы в лесной промышленности снабжаются грейферами с перекрываю~ 
щимися челюстями, котроые обесnечивают надежное удерживание как единичного 

хлыста или сортимента, так и пачки лесоматериалов. Кроме того, грейферы с пере~ 
крывающимися челюстями в закрытом положении имеют значительно меньшие габа~ 
рптные размеры, чем аналогичные грейферы с неперекрывающимися челюстями. Это 
особенно важно для гидроманипуляторов, устанавливаемых на транспортных 

средствах. 

При проектировании шармирно подвешенных грейферов с механнзыюш: nоворота 
важно знать положение центра тяжести грейфера nри различном раскрытии че~ 
люстей. 

Центр тяжести порожнего грейфера опреде·ляем методом взвешивания. Пр11 по~ю~ 
щи шарнирно сочлененного гидроманипулятора, созданного на кафедре деталей ма­

шин и ТМЛ1. Московского лесотехнического института, грейфер устанавливали на бе~ 
тонированную площадку (рис. 1). При экспериментальных исследованиях псподьзова~ 
ли г.рейфер на жестком подвесе от ·лесопогрузчика КЛ-4. 

Рис. 1. ОпреДеление по­
ложения центра тяжести 

грейфера методом взве-
шивания. 
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Обозначим: R. - сила, действую­
щая на рукоять гидроыанипулятора; 

Q - сила тяжести грейфера; х с -
расстояние от точки подвеса до цен­

тра тяжести грейфера; а - расстоя~ 
ние от точки подвеса до точки к<:tса~ 

ния грейфера. 
Уравнение моментов прини)r1ает 

вид 

l: М (А) ~ О; - Qx + Ra ~ О; 

Ra 
x~Q. (1) 

Положение центра тяжести 
деляет расстояние Хс 

опре~ 

_a-x_a(Q-R) 
хс - cos а. - Q cos ?. 

(2) 

Силу R, действующую на рукоять 
гидроманипулятора, замеряе~1 nри 

помощи пруживнаго дпнаыо:метра 

ДП-200. 
Зная геометрические пара~Iетры 

грейфера и используя отвес. в виде 
гибкой нити с грузом, находим а и 

cos а.. 

грейфера от раскрытия челюстей npek Зависимость положения центра тяжес.тн 
с.тавлена на рис. 2. 

В технологическом процессе производства погрузочно-разгрузочных работ на 
лес.ных складах час.то требуется поворот в горизонтальной плоекости груза, находя~ 
щегося в грейфере. 

Харю\теристики процесса разворота лесоматериалов существенно зависят от мо~ 
мента инерции грейфера относительно вертикадьной оси f21. 



Характеристика грейфера с перекрывающи.нися челюстяА!U 
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Рис. 2. Зависимость положения центра тяжести (1) и момента инерции 
грейфера относительно вертикальной оси (2) от раскрытия челюс.ти (L­

раскрытие челюс.тей грейфера, L1 - перекрытие челюс.тей грейфера). 

Q = 1800 Н; Н= 1,05 м; IL = 0,25 м; d = 0,04 м. 
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Для расчета механизма поворота грейфера необходимо знать моменты инерции 
при различных положениях челюс.тей. Момент инерции массы грейфера определяем 
J\Iетодом I<рутильных колебаний на бифилярном подвесе. 

При поъющи гидроманипулятора-стенда подниыаем грейфер на бифилярном под­
весе. Положение челюстей устанавливаем с использованием гидрацилиндра грейфера 
и гидросистемы гидроманипулятора-стенда. Составим расчетную схему для определе­
ния момента инерции- грейфер массой т подвешен на двух гибких нитях и соверша­
ет крутильные колебания (рис. 3). 

Момент; инерции грейфера определяем по формуле fll 

где (1} -круговая частота колебаний 
грейфера на бифилярном 
подвесе; 

Ну- условная длина бпфиляра; 

g- ускорение свободного паде­
ния; 

!~- расетаяние меж:ду нитями би­
филярного подвеса грейфера. 

Круговая частота (1} 

2n 
(й=т· (4) 

где Т- период колебаний грейфера на 
подвесе. 

Тогда форыула (3) принимает вид 

где 
mgh' 

lбr-2 Ну 
(5) 

Условную длину бифилярвого подве­
са находим по формуле 

Ну~ Н- 2 ~ f EI, , (б) 
У mg 

где Н- длина бифиляра; 
Е- модуль упругости 1 рода для 

материала, из которого изго­

товлен бифилярный подвес; 
11 - момент инерции площади по­

перечного сечения бифилярно­
го подвеса. 
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Рис. 3. Расчетная схема при определе­
нии момента инерции грейфера относи­
тельно вертикальной оси методО'-1 кру-

тильных колебаний. 
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Если поперечное сечение бифилярного подвеса имеет форму круга, тогда: 

7rд' 
11 =54""", 

где d- диаметр круглого сеqения подвеса. 

Таким образом, при известных параметрах грейфера и бифилярного подвеса т, 
Н, ll, d необходимо замерить (при помощи секундомера) время десяти полных кру­
тильных колебаний грейфера на бифиляре. При nроведении экспериментальных иссле­
дований момент инерции грейфера относительно вертикальной оси оnределяли при 
различном раскрытии челюстей (рис. 2). 

Раскрытие челюстей грейфера характеризуется размером L, который изменялся от 
Lmax = 1,5 м до L = О, а перекрытие челюстей- размером L1, который достигает 
0,6 м. 

При уменьшении раскрытия челюстей от 1,5 м до нуля момент инерции грейфера 
относительно вертикальной оси существенно уменьшается. При перекрытии челюстей 
сказывается влияние выхода носка челюсти грейфера и момент инерции грейфера не· 
СI<олько возрастает. 

Выводы 

1. Положение центра тяжести порежиего грейфера при расi<рытии и закрытии че· 
люстей изменяется пезначительно (на 6 %) . 

2. Момент инерции грейфера относительно вертикальной оси существенно зави. 
сит от расi\рытия челюстей грейфера. 

3. В диапазоне перекрытия челюстей грейфера момент инерции изменяется не ба· 
лее чем на 10 %. 
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Определению параметров гидропривода многочелюстных грейферов посвящен ряд 
исследований Г2, 31. Однако остались малоизученными тшше вопросы, как зависимость 
хода и диаметра поршня гидрацилиндра индивидуального привода челюсти многоче­

люстного грейфера fll от координат крепления челюсти и гидрацилиндра и их соеди­
нения. Неясна взаимосвязь между этими координатами, обеспечивающая полное не­
пользование хода поршня, возникают трудности увязки продольных размеров гидра­

цилиндра. с обеспечением соответствующих положений челюсти, не установлены ана~ 
литические зависимости движущего аiомента от координат крепления челюсти и гид­

рацилиндра и их соединения. 

Для гидропривода 1 челюсти 2 грейфера, расчетная схема которого nредставлена 
на рисунке, неизвестны: а- расстояние от шарнира О челюсти до шарнира А гидра­
цилиндра; рабочий ход Sx поршня и внутренний диаметр d гидроцилиндра. К извест­
ным (заданным) параметрам следует отнести: Ь- расстояние от шарнира О до шар­
нира В гидрацилиндра на головке грейфера, l- высоту челюсти, угол r;:п нак.rюна че­
люсти, угол ат подъема челюсти, Р- силу сопротивления зачерпыванию материала. 

На рисунке сплошными линиями показава положение системы при полностью 
закрытой челюсти, пунктирными- при полностью открытой. 

Из геометрических соотношений схемы расстояние между осями проушив корпу­
са гидрацилиндра и штока при условии полного использования хода поршня состав­

~-:яет: 

грн открытой челюсти (шток втянут) нз треугольника ОА'В 

Sл~ Sx+H; (1) 


