
анализа имеющихся повреждений предлагаются техни­

ческие решения, которые представлены в табл..З.

Для усовершенствования механизма автоматичес­

кого захватного устройства предлагается вместо транс­

миссионного вала с бронзовыми гайками установить 

реечный механизм, а цепные передачи заменить мо­

тор-редуктором с соответствующим передаточным 

числом (рис. 1).

Данное инженерно-техническое решение является 

достаточно простым и способствует увеличению эф­

фективности использования и экономичности 

конструкции механизма автоматического захватного 

устройства, снижению его массы на 20% за счет уста­

новки новых конструктивных элементов; уменьшению 

затрат на ремонт и техобслуживание и снижению це­

ны захватного устройства, а также обеспечивает бо­

лее удобный доступ при проведении сервисных работ. 

В результате снижается трудоемкость, повышается 

производительность процесса перегрузки контейне­

ров, увеличивается срок службы элементов и узлов 

автоматического захватного устройства.

Рис.1. Конструктивная схема базовой 
(а) и проектируемой (б) модели авто­
матического захватного устройства:

1 -  подвижные каретки;
2 -  трансмиссионный вал;

3 -  рама; 4 -  мотор-редуктор;
5 -  реечный механизм

ПРИМЕНЕНИЕ СОВРЕМЕННЫХ КЛИНОВЫХ ГРУЗО­
ЗАХВАТНЫХ УСТРОЙСТВ ДЛЯ ТРАНСПОРТИРОВАНИЯ 
КРУПНОГАБАРИТНЫХ РУЛОНОВ
С.Г. Гнездилов, аспирант

МГТУ им. Н.Э. Баумана

Рассмотрены конструкции и основные эксплуатационные особеннос­
ти клиновых захватов для транспортирования цилиндрических руло­
нов, удерживающих их через центральную гильзу. Приведены рекоменда­
ции по применению таких захватов в различных условиях.

Для пространственного перемеще­

ния вертикально расположенных круп­

ногабаритных рулонов широкое расп­

ространение получили специализиро­

ванные клиновые грузозахватные уст­

ройства (РоН СепГег Ый -  англ..

ВоПепЬеЬег -  нем.).

В отличие от захватов рулонов по 

образующей (рис. 1), которые могут 

повреждать намотанные слои матери­

ала и придавать рулону овальную фор­

му при слишком сильном, либо недос­

таточном зажатии, клиновой захват 

вводится в гильзу рулона и через нее 

удерживает рулон.

Как правило, такой захват состоит 

из двух частей (рис. 2) (подвижной 

нижней и неподвижной верхней), поло­

жение которых относительно друг дру­

га регулируется блоком переключения. 

Нижняя часть цилиндрической формы 

вводится в рулон, а верхняя, включаю­

щая конусообразный клин -  остается 

над поверхностью рулона и крепится к 

грузовому крюку.

Блок переключения имеет два ра-
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Рис. 1

бочих положения: в первом -  обе час­

ти максимально приближены друг к 

другу и зафиксированы в таком поло­

жении При подъеме грузового крюка 

захват легко извлекается из гильзы ру­

лона. Во втором рабочем положении 

обе части могут свободно удаляться 

друг от друга. В этом случае подъем 

крюка приводит к расширению в гори­

зонтальном направлении распорных 

элементов, расположенных на нижней 

части захвата. Рулон, удерживаясь си­

лой трения между распорными эле­

ментами и гильзой рулона, поднимает­

ся. Распорное усилие создается за 

счет сил тяжести груза и нижней части 

захвата, которые воздействуют на рас­

порные элементы при помощи переда­

точного устройства (рычажного, натяж­

ного, распорного, клинового и др.).

Для перемещения рулона (рис. 3): 

оператор подводит захват к гильзе, 

совмещает их центры, затем, опуска­

нием крюка подъемного устройства 

вводит захват в рулон до упора ограни­

чителя (на нижней части захвата) в то­

рец рулона и срабатывания блока пе­

реключения. Создается первоначаль­

ное давление, раздвигающее распор­

ные элементы в стороны, и удержива­

ющее нижнюю часть захвата внутри 

гильзы рулона. При подъеме крюка оно 

начинает нарастать пропорционально 

натяжению грузовой цепи до наступле­

ния состояния равновесия [1]. Чем 

больше масса рулона, тем больше си­

ла, удерживающая его на захвате.

Происходит подъем рулона и возмож­

но его перемещение в нужное место. 

После перемещения и установки руло­

на на основание в клиновом захвате 

происходит автоматический (или вруч­

ную) спад напряжения до нуля. Сраба­

тывает блок переключения и захват 

может быть извлечен из рулона.

Существующие конструкции клино­

вых захватов весьма разнообразны, по 

основным признакам их можно разде­

лить на две группы:

- по конструкции системы выдви­

жения распорных элементов (с шар­

нирно-рычажной системой, системой 

выталкивания скольжением и комби­

нированной системой);

- по типу распорных элементов (с 

выдвижными зубьями, кулачками-экс­

центриками, разрезными втулками, ла­

пами, шариками и др.).

В зависимости от типа блока перек­

лючения управление креплением и ос­

вобождением груза может быть автома­

тическим (удержание рулона обеспечи­

вается только за счет перемещения 

вниз и вверх самого грузозахватного 

устройства) (рис. 4, а, б), ручным (про­

изводится оператором, через взаимо­

действие с элементами конструкции 

захвата) (рис. 4, в) или дистанционно 

управляемым (рис. 4, г) [1].

Клиновые захваты подразделяются 

по возможности работать с рулонами, 

имеюгцими различные внутренние диа­

метры гильз, на одноступенчатые, мно­

гоступенчатые (рис. 5, а, б) (З^ер 

СепЩИй - англ., котЫп1ег1:ег ВоИеп-ИеЬег
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- нем.) и универсальные (рис. 5, в).

В таблице приведена техническая 

характеристика некоторых клиновых 

захватов различных производителей.

Достоинствами клинового захвата, 

по данным фирмы Ваг1Ио1оту&Со

Рис. 5
(ФРГ), являются его малые габариты, 

простота управления, независимость 

от внешних источников питания, отно­

сительно невысокая стоимость по 

сравнению с захватом рулона по обра­

зующей. При взаимодействии захвата

Таблица

Производи­
тель

Модель
захвата

Внутренний 
диаметр 
гильзы, 

мм (дюйм”)

Диапазон
зажима,

мм

Общая 
длина 

захвата, 
мм (дюйм")

Максимальная 
грузоподъем­

ность, кг

ВагИто1оту&Со
ФРГ

АГ 70
70 69...81 - 1000

76 69...81 - 500

А1 76 76 75...87 - 1000

А1 70+76 76,2 (3") 69...81 - 1000

А1 100 100 98...110 - 1000

А1 120 120 118...130 - 1000

А1 125 125 125...135 - 1000

А1 127 127 125...137 - 1200

АГ 150 150 148...160 - 1200

А1 200 200 198...210 - 1000

Т!11-1оск, 1пс., 
США

АЗМ-1Т 3" - 11 1/2" 1000

А4М-1Т 4" - 11 1/2" 1000

А5М-1Т 5" - 11 1/2" 1000

А6М-1Т 6" - 11 1/2" 1000

А8М-1Т 8" - 11 1/2" 1000

А10М-1Т 10" - 11 1/2" 1000

А12М-1Т 12" - 11 1/2" 1000

АЗК-ЗТ 3" - - 3000

АЗМ-2Т 3" - 15 3/8" 2000

А6М-1Т 6" - 11 1/2" 1000

А6М-2Т 6" - 12 1/8" 2000

АЗЗР-1Т 3" - - 1000

А36М-1Т 
(рис. 5, б)

3" и 6" - 1000

М1т-Сог, 1пс., 
США

Уег1|са1 Сеп(ег 
Ш  (рис. 6, б и 8, 

а)

3" - - -

6" - - -

Г е т т  
Ма5с111пепЬаи 

бтЬН, ФРГ

РН (ручной) 

КНА (автомат.)

70/76/90
100/120
150/200

- -
1000
2000
3000

АЕРО-ЗСНАРТ 
СтЬН, ФРГ

РоИепИеЬег 
(рис. 11)

70 - 240 1300

76,2 (3") - 240 1300

Зс1т1итрГ 1пс., 
США

КН Мапиа! 
РоП Сеп1ег СИ 

(рис. 8, в)
от 3" до 12" - - 1000

Рис. 6

с гильзой рулона не происходит пов­

реждения материала (полотна). Одна­

ко на время манипулирования рулона­

ми необходимо использовать вспомо­

гательное подъемное устройство.

Конструктивное исполнение рас­

порных элементов клинового захвата 

зависит от ряда факторов: материала 

гильзы транспортируемого рулона, ее 

щирины, требуемой грузоподъемности 

захвата и др.

Клиновые захваты с распорными 

элементами, выполненными в виде 

зубьев, удерживают рулон благодаря 

тому, что зубья «въедаются» в гильзу ру­

лона и, как следствие, повреждают ее. 

Поэтому размещение большого числа 

зубьев на одном уровне может привес­

ти к разрыву гильзы на несколько час­

тей и (в редких случаях) к внезапному 

падению рулона из-за выхода из него 

захвата вместе с верхней частью гиль­

зы. Для равномерного распределения 

повреждений гильзы следует широко 

разносить группы зубьев вдоль цент­

ральной оси захвата (рис. 6, а).

Для минимизации повреждений 

гильзы применяют клиновые захваты с 

распорными элементами, выполненны­

ми в виде разрезной втулки (рис. 6, б). 

Поверхность разрезной втулки имеет 

грубую топологию, благодаря чему дос­

тигается надежное сцепление захвата с 

гильзой рулона при возникновении рас­

порного усилия. Усилие от захвата рав­

номерно распределяется по внугрен-

1.2008 ПЙ



Техника и технологии

ней поверхности 

гильзы, и рулон 

удерживается на 

клиновом захвате 

за счет возникаю­

щей силы трения 

между захватом и 

гильзой. Однако в 

захватах с разрез­

ной втулкой длина 

рабочей части по 

сравнению с дру­

гими типами зах- Рис. 7
ватов намного больше ввиду необходи­

мости усилить сцепление за счет увели­

чения поверхности трения. При этом 

растет продолжительность операций 

введения и извлечения захвата из руло­

на. Поэтому при частом использовании 

предпочтительнее захват с распорными 

элементами “точечного” действия (зуб­

чатые, кулачковые и др.).

Грузоподъемность клиновых захва­

тов “точечного” действия, как правило, 

пропорциональна прочностным харак­

теристикам гильз транспортируемых 

рулонов: чем прочнее гильза, тем вы­

ше грузоподъемность захвата. В неко­

торых случаях гильзы рулонов изготав­

ливаются из металла.

Блок переключения контролирует 

состояние распорных элементов. По 

данным фирмы Ваг111о1оту&Со он мо­

жет приводиться в действие автомати­

чески за счет силы тяжести верхней 

части клинового захвата, работая по 

принципу перемещения по копиру [2] 

(рис. 7), совершаемого либо за один 

цикл, либо за большее число циклов 

(аналогично механизму шариковой руч­

ки). Изменение рабочей позиции в бло­

ке переключения также может произво­

диться оператором вручную - переме­

щением выносной консоли-ручки (рис. 

8, а, б [3], в), либо нажатием кнопки, 

вращением ручки (рис. 8, г) и др.

Для увеличения усилия втягивания 

распорных элементов (например, 

зубьев) и повышения надежности обо­

рудования блок переключения может 

быть оснащен дистанционно управляе­

Рис. 8
мым соленоидом (рис. 4, г) или пнев­

матическим переключателем (рис. 6, 

б). Блок переключения может участво­

вать в создании первоначального дав­

ления, обеспечивающего надежное 

сцепление распорных элементов с 

гильзой перед подъемом рулона. Чаще 

первоначальное давление создается 

подпружиненным механизмом.

Компактное хранение рулонов дос­

тигается при установке их друг на дру­

га в вертикальном положении в штабе­

ли (рис. 9). В таких случаях рекоменду­

ется использовать захваты с автомати­

ческим блоком переключения, либо 

полностью управляемые с пульта, пос­

кольку оператор не всегда имеет дос­

туп к оборудованию для ручного (неав­

томатического) управления блоком пе­

реключения.

Основание корпуса клинового зах­

вата при соприкосновении с рулоном

должно, не повреждая рулон, упрощать 

центрирование захвата при введении 

его в гильзу. С целью уменьшения пов­

реждения рулона основание захвата 

изготавливают из мягких материалов 

без острых кромок. Основание, выпол­

ненное в виде усеченного конуса, либо 

половины эллипсоида (рис. 4, г), упро­

щает центрирование захвата.

Для удобства работы с устройством 

его следует подвешивать на крюк цеп­

ного подъемника.

Ограничитель цилиндрической 

формы, расположенный на нижней 

части захвата, ограничивает проникно­

вение клинового захвата внутрь рулона 

до требуемой глубины и в автомати­

ческих захватах обеспечивает сраба­

тывание блока переключения (рис. 10). 

В зависимости от конструкции клино­

вого захвата ограничитель может нахо­

диться в одном фиксированном поло-

Рис. 9

Рис. 10
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жении либо иметь возможность пере­

мещения вдоль рабочей части захвата.

Выносная консоль-ручка, жестко 

закрепленная на корпусе захвата, ис­

пользуется оператором при центриро­

вании и перемещении захвата (рис. 8, 

а), (рис.11). При значительных диамет­

рах перемещаемых рулонов предус­

матривается консоль-ручка удлинен­

ной формы.

При перемещении рулона недопус­

тимо смещение внешних слоев намо­

танного материала относительно внут­

ренних (телескопирование материала, 

рис. 12). Если все же из-за малой силы 

трения между слоями бумаги рулон 

склонен к телескопированию, применя­

ются специальные приспособления. 

Например, перпендикулярно централь­

ной оси устанавливается плоская ваку­

умная камера, равномерно удерживаю­

щая все слои рулона (рис. 5, в).

Разработаны специальные конст­

рукции клиновых захватов, расширяю-

Рис. 12

щие их функциональные и эксплуата­

ционные возможности. Так, клиновой 

захват фирмы «ТШ-Еоск» (США) позво­

ляет выполнять подъем рулонов из го- 

ризонталъного положения в вертикаль­

ное (рис. 13, а). Для поднятия особо 

тяжелых рулонов (массой до 12 т) фир­

мой ВагИпоЬту&Со (ФРГ) разработан 

захват, в котором основное распорное 

усилие образуется за счет вакуума и 

равномерно распределяется по торцу 

рулона (рис. 13, б). Для одновременно­

го подъема нескольких рулонов, сло­

женных в штабель, применяют клино­

вой захват с удлиненным рабочим ор­

ганом (рис. 13, в, г), на котором по 

длине распределены распорные эле­

менты, удерживающие как нижний, так 

и верхние рулоны.

В качестве подъемного устройства, 

на которое подвещивается клиновой 

захват, может использоваться вилоч­

ный погрузчик (рис. 14). Через спецос- 

настку с шарниром захват крепится к 

вилам погрузчика. Однако такой спо­

соб навешивания требует ровной по­

верхности пола и свободного простра­

нства на всем пути перемещения пог­

рузчика; увеличивает число выполняе­

мых оператором операций. Для опре­

деления массы рулона, между захва­

том и грузовым крюком устанавлива­

ются крановые весы.

В целях безопасной эксплуатации 

оборудования не допускается работа с 

горизонтально расположенными руло­

нами. В этом случае при подъеме крю­

ка не происходит нарастания распор­

ного усилия, и теряется контроль над

\ \ Ч /

Рис. 14
перемещаемым рулоном, вследствие 

его цилиндрической формы. Не реко­

мендуется использовать клиновые зах­

ваты с внешним источником энергопи­

тания, так как при внезапном его отк­

лючении произойдет спад распорного 

усилия, удерживающего рулон, и пос­

ледующее падение рулона.

Использование современных прос­

тых в эксплуатации клиновых захватов 

позволяет без повреждения намотан­

ного материала быстро и эффективно 

перемещать рулоны, и производить их 

компактную укладку.
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