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Погрузочно-разгрузочные, технологические, 
г^роительно-монтажные работы, выполняемые 
•р\зоподъемными кранами, относятся к категории 
говышенной опасности. При этом наиболее трудо­
емкими и массовыми вспомогательными опера- 
31ЯМИ, требующими дополнительных затрат вре­
мени, являются застройка и отстропка грузов. 
Следует отметить сложность и небезопасность 
труда стропальщиков, особенно при работах на 
ггкрытых площадках и в стесненных условиях 
5\зовов транспортных средств. В соответствии с п. 
-̂ 14 [1] нахождение стропальщика в кузове при 
лодъеме и опускании груза не допускается. В свя­
зи с чем стропальщик с каждым подъемом должен 
лодниматься и спускаться в кузов транспортного 
гредства. Это приводит к дополнительным затра­
там времени и необходимости организационно­
технических мероприятий по обеспечению безо- 
ласности, а именно, устройству площадок стро­
пальщика, применению лестниц, назначения сиг­
нальщиков и т.п. Аналогичная ситуация складыва­
ется и при выполнении строповочных операций' со 
лгтучными грузами, расположенными в верхних 
ірусах штабелей на высоте до 2 м и более, при 
зыполнении строительно-монтажных работ.

В целях сокращения затрат ручного труда на 
выполнение строповочных операций, улучшения 
его условий и более полного обеспечения безо­
пасности в настоящее время широко применяют- 
:я автоматические и полуавтоматические грузо­
захватные устройства (ГЗУ) различных конструк- 
лий. Только на ЗАО «Могилевский комбинат си- 
ліікатных изделий» (КСИ) на отгрузке готовой 
продукции (силикатный кирпич, строительные 
блоки) и на технологических линиях использует­
ся около десятка конструкций автоматических 
ГЗУ с общим их количеством около полусотни. 
0}икциями стропальщика при использовании 
таких ГЗУ является лишь выполнение операций 
по успокаиванию и ориентированию при захвате 
.”р\за и укладке последнего на требуемое место.

Кафедрой «Строительные, дорожные, подъем­
но-транспортные машины и оборудование» Бело- 
г>сско-Российского университета разработан ряд 
ізтоматйческйх и полуавтоматических ГЗУ, ко­

торые на протяжении десятка лет .эффективно 
эксплуатируются на Могилевском КСИ.

На рис. 1 представлено усовершенствованное ав­
томатическое ГЗУ для перегородочных блоков [2]. 
ГЗУ содержит раму 1 с шарнирно смонтирован­
ными на ней двумя парами Г-образных рычагов 2. 
На концах вертикальных плеч рычагов 2 с помо­
щью шарниров 3 закреплены прижимные балки 4. 
Концы горизонтальных плеч рычагов 2 с помощью 
тяг 5 соединены с траверсой 6, имеющей возмож­
ность относительного перемещения по вертикаль­
ным направляющим 7 относительно рамы 1 и свя­
занной с ней механизмом фиксации 8.

Использование в старой конструкции этого ГЗУ 
жестких прижимных балок приводило к раздав­
ливанию крайних блоков при их сжатии. Это объ­
ясняется тем, что после резки массива в швах ре- 
за остаются «просыпи», распределяемые по швам 
неравномерно, что вызывает незначительный по­
ворот блоков относительно вертикальной и гори­
зонтальной оси при их сжатии и захвате, как по­
казано на рис. 1 г. Кроме того, неравномерное 
распределение «просыпей» приводит к измене­
нию длины сжимаемых рядов, а соответственно и 
неравномерному усилию их сжатия.

Для устранения этого недостатка на прижимной 
балке 4 смонтированы подпружиненные башмаки 
9, имеющие возможность поворота относительно 
горизонтальной и вертикальной оси. Для обеспече­
ния более равномерного сжатия всех рядов блоков 
было установлено рациональное расстояние между 
рычагами 2 по условию возможно наименьшей де­
формации прижимной балки 4 от равномерно рас­
пределенной нагрузки при сжатии блоков.

Рассматривая прижимную балку 4 как нагру­
женную равномерно распределенной нагрузкой и 
опирающуюся на две опоры (см. рис. 1 д), распо­
ложенные симметрично, имеем

где и /?5 — опорные реакции, т.е. нагрузки, пе­
редаваемые на прижимную балку нижними пле­
чами рычагов 2; q — равномерно распределен­
ная нагрузка, воспринимающая прижимной бал-
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грузок, действующих на прижимную балку; г — схема расположения подпружиненных башмаков при сжа­
тии блоков; д — расчетная схема прижимной балки

кой при сжатии пакете блоков; I 
жимной балки.

Наибольшие изгибающие моменты, действующие 
на прижимную балку при сжатии пакета блоков:

длина при- |Мі| = |М2|.
Так как Mj и М2 имеют противоположные знаки.
то

. .  1—Х 1 - х  а ,,2  2ч
Ml = ------ - а --------= — { Г -1 1 х  + х^),

* 2 ^ 4 8

M y = - - q - - - - - q - -  = 3-{i^-И х), 
 ̂ 2 4 2 2 8

гдех — расстояние между рычагами, т.е. между на получим 
опорами А и Б. ^  8

Очевидно, что по условию возможно наимень­
шей деформации прижимной балки для обеспе- Откуда 
чения более равномерного сжатия всех рядов бло­
ков можно записать ^

Тогда

Mj 4-М 2 = 0 ,

- 2 ł x  + x ^ ) - i-^ { l^  -2 1 х) = 0 
8 8

Проведя несложные преобразования и сокращав 
Я

х ^ - 4 1 х  + 21^ = 0 .

х = 1{2-лр2).
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M l =-3-[1^ - 2 1 - 1 ( 2 - 7 2 ) +  1^ (2 
8

= ^  (3 -  2V2) = 0,02145ql^

М 2 - 2 1 - 1 ( 2 - 7 2 ) ] =
8

-7 2 )^ ]= при подъеме пакета действует вращающий момент 
относительно оси шарнира 3 от силы тяжести груза 
(см. рис. 1 в), то для его уравновешивания и обес­
печения равномерной передачи нагрузки по высоте 
контактной поверхности башмака 9 ось шарнира 3 
необходимо сместить вниз по отношению к гори­
зонтальной оси симметрии прижимной балки на 
величину е, определяемую из соотношения

rn.fn п \ — 2 ^= (272 -  3) = -0,02145qP.
^ На рис. 2 представлено полуавтоматическое

При увеличении расстояния х между рычагами ^ зу  контейнеров со строительными блоками 
М, будет уменьшаться, а М2 возрастать. Так при ^ зу  содержит раму 1 с смонтированными на
расположении рычагов по концам прижимной поворотными валами 2 с приводными 3 и от-
. І 1КЙ будем иметь строповочными 4 рычагами. Нижние концы ры-

1̂  чагов 4 отстроповочными цепочками 5 соединены
 ̂ 8 ’ ’ с нижней частью чалочных крюков 6, подвешен-

--Л-0 в 5,8 раз больше чем М2. В этом случае балка ных на цепных стропах 7 к траверсе 8. Траверса 8 
3 средней части будет подвергаться большей де- имеет возможность вертикального перемещения 
Ьормации, что приведет к уменьшению силы по отношению к раме 1 по направляющим 9. 
сжатия средних рядов блоков. При уменьшении Нижние части строп 7 соединены с траверсой 
расстояния между рычагами М, будет возрастать, пружинами растяжения 10. На траверсе 8 преду- 
1 М2 уменьшаться и в этом случае концы балки смотрена опорная площадка 11, контактирующая 
судут подвергаться увеличенной деформации, с приводными рычагами 3.
что приведет к уменьшению силы сжатия край- Для строповки контейнера ГЗУ устанавливается 
них рядов блоков. краном на поверхность блоков и траверса 8 опус-

Так как на прижимную балку 4 с башмаками 9 кается ниже, так, чтобы между приводными рыча-
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гами 3 и опорной площадкой 11 был свободный 
зазор. При этом палочные крюки 6 под воздейст­
вием пружин 10 расположены выше строповочных 
колец контейнеров на 200-250 мм. Строповка кон­
тейнеров осуществляется вручную подтягиванием 
палочных крюков 6 вниз с усилием 30-40 Н. Пред­
варительная вертикальная нагрузка на палочные 
крюки от растянутых пружин 10 исключает воз­
можность их самопроизвольного спадания со 
строповочных элементов контейнера, что обеспе­
чивает повышение удобства и надежности стро-, 
повки. При подъеме краном траверсы 8 пружины
10 растягиваются и нагрузка от силы тяжести кон­
тейнеров передается на цепные стропы 7. После 
установки контейнеров в кузове транспортного 
средства или на площадке нагрузка на палочные 
крюки резко уменьшается. При дальнейшем опус­
кании траверсы 8, она своей опорной площадкой
11 взаимодействует с приводными рычагами 3, 
поворачивая их навстречу друг другу, а отстропо- 
вочные рычаги 4 с помощью цепочек 5 выдерги­

вают палочные крюки 6 со строповочных элемен­
тов контейнеров. При этом палочные крюки под 
воздействием растянутых пружин 10" подтягива­
ются вверх, что исключает возможность их само­
произвольного зацепления за элементы контейне­
ров или дополнительной обвязки груза. Таким об­
разом, отстроповка контейнеров осуществляется 
автоматически.

Учитывая, что при перегрузке кранами различ­
ных штучных грузов в основном используются 
универсальные 2-х и 4-х ветвевые стропы с руч­
ным выполнением строповочных операций, в Бе­
лорусско-Российском университете разработаны 
технические решения по совершенствованию 
конструкции этих строп с целью повышения 
удобства стропрвки груза и автоматизации его 
отстроповки. Разработана конструкция принци­
пиально нового полуавтоматического грузоза­
хватного органа, который может быть использо­
ван в место традиционного палочного крюка в 
универсальных многоветвевых стропах.
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ВОПРОСЫ БЕЗОПАСНОСТИ ПРИ 
ЭКСПЛУАТАЦИИ ГРУЗОПОДЪЁМНЫХ КРАНОВ

Шевцов С.А., инженер 0 0  «БОИМ»

Количество грузоподъемных кранов в стране и 
их стабильная работа является прямым показате­
лем экономического положения государства, его 
благосостояния, ведь отгрузка готовой продукции 
потребителю, погрузка сырья, работа кранов на 
стройплощадке в этом случае , будут идти непре­
рывно. Сегодня разработка программ строительст­
ва национальных проектов может вестись тодько с 
учетом ресурсов и производственных возможно­
стей отраслей, призванных осуществлять реализа­

цию этих проектов, т.е. отраслей, в том числе за­
нимающихся эксплуатацией грузоподъемных кра­
нов. При этом на объектах, где работает больщое 
количество грузоподъемной техники и вопрос 
техники безопасности стоит особенно остро.

Количество случаев травматизма при эксплуа­
тации грузоподъемных кранов может быть сни­
жено за счет двух основных направлений:

1) своевременное проведение мероприятий по 
повышению безопасности эксплуатации кранов, а
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