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Введение 

Манипуляторами общего назначения принято называть 

дистанционно управляемые механизмы, выполняющие движения, 

функционально эквивалентные по своему характеру движению руки 

человека. Такие механизмы, обладающие большим числом степеней 

свободы, способны захватывать грузы и перемещать их в любую точку 

обслуживаемого пространства, придавая им нужное положение. 

В лесной промышленности широко применяются машины, у 

которых в качестве рабочего оборудования установлены 

гидрофицированные манипуляторы. Машины такого типа используются на 

следующих операциях лесозаготовительного производства: валка, валка-

пакетирование, подбор и трелевка  деревьев, штабелевка сортиментов, 

подача деревьев к сучкорезным устройствам, погрузка сортиментов, 

обрезка сучьев, раскряжевка хлыстов и т. д. Кроме основных операций, 

они могут выполнять различные виды вспомогательных работ: погрузку и 

выгрузку стройматериалов (сыпучих грузов) на строительстве дорог, 

планировку полотна дороги, рыхление грунта, укладку плит на полотно 

дороги, погрузку пневого осмола, уборку отходов на нижних складах. Для 

выполнения этих видов работ они оснащаются сменными устройствами: 

экскаваторными и грейферными ковшами, грейдерами, рыхлителями, 

планировщиками, различными грузозахватными приспособлениями. 

Промышленностью освоено производство ряда машин с 

гидрофицированными манипуляторами: валочно-пакетирующая машина 

ЛП-19А, валочно-трелевочные машины ЛЗ-235, тракторы для бесчокерной 

трелевки ЛП-18К, лесоукладчик ЛТ-76. 

 Распространение машины с гидроманипуляторами объясняется 

следующими преимуществами их перед другими типами машин: 

а) широкие технологические возможности: с одной стоянки машина 

может обрабатывать несколько деревьев (срезать, подобрать и уложить в 

коник, погрузить и т.д.); При этом не требуется точный подъезд к каждому 
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дереву. Машина может работать на уклонах 15-20˚. Это позволяет успешно 

использовать такие машины как при сплошных, так и при выборочных 

рубках; 

б) высокая производительность за счет высокого быстродействия 

исполнительных механизмов; 

в) универсальность: один и тот же манипулятор может быть 

использован при выполнении многих видов работ (валка, пакетирование, 

погрузка, обрезка сучьев, раскряжевка хлыстов на сортименты 

(харвестеры) и др.); 

г) возможность обеспечить высокую степень унификации машин 

различного назначения по звеньям рычажных механизмов, по 

гидроагрегатам и т. д.; 

д) обеспечение удобных и безопасных условий труда оператора, 

выполнение всех операций полностью машинным способом, без 

применения ручного труда. 

В России и за границей разработаны типоразмерные ряды 

манипуляторов для оснащения лесных машин на базе колесных и 

гусеничных шасси. Типоразмерные ряды построены по основному 

параметру манипуляторов -  грузовому моменту (кНм). 

Практика создания и эксплуатации лесосечных и лесотранспортных 

машин, оснащенных шарнирно – сочлененными манипуляторами с 

вылетом более 7 м выявила некоторые их недостатки: 

 сложность компоновки технологического оборудования на 

базовых машинах из-за значительных размеров рычажных звеньев; 

 низкая кинематическая точность рычажного механизма, что 

усложняет операцию ориентирования  рабочих органов при выполнении 

рабочих операций, ухудшает условия работы операторов. 

Устранить указанные недостатки в значительной мере позволяет 

применение в конструкциях комбинированных манипуляторов 

многоступенчатых телескопических устройств и колонн, поворотных в 
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