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АНОТАЦІЯ. Розглянуто шляхи удосконалення крано-маніпуляторних установок в сучасних умовах за 
основою системного підходу. Приведено різні варіанти конструкцій крано-маніпуляторних установок 
та їхнього розміщення на вантажних шасі. Надані варіанти перетину стріл крано-маніпуляторних уста-
новок, можливості їхнього оснащення електронікою та способи дистанційного керування операціями. 

Ключові слова: крано-маніпуляторна установка, стріла, кузов, вантажне шасі.  
 
АННОТАЦИЯ. Рассмотрены пути усовершенствования крано-манипуляторных установок в совре-

менных условиях на основе системного подхода. Приведены разные варианты конструкций крано-
манипуляторных установоки и их размещения на грузовых шасси. Описаны варианты разрезов стрел 
крано-манипуляторных установок, возможности их оснащения электроникой и способы дистанционно-
го управления операциями. 

Ключевые слова: крано-манипуляторная установка, стрела, кузов, грузовое шасси. 
 
SUMMARY. Purpose.  Identify the transformation of structures сrane-manipulator installations based publica-

tions. Methodology/approach.   Ways of improving crane-manipulator installations under current conditions for 
new systematic approach. Findings. Defined changes constructions crane-manipulator installations to increase 
their radius of action and increased versatility of application. Research limitations/implications. Сrane-
manipulator installation were changes from L-shaped to П-shaped, and then to the Z-shaped with the possibility of 
installing additional cable winches and using the cable hook suspension, which increased their range and expand 
the scope. Originality/value. Materials of the article can be used by the scientific and pedagogical staff and stu-
dents in the educational process and used for further research.  
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ВСТУП 

Крани-маніпулятори на базі шасі ванта-
жних автомобілів різної вантажопідйомно-
сті, завдяки поєднанню в одному технічно-
му засобі можливості навантаження-
розвантаження та транспортування різних 
матеріалів і конструкцій, знаходять все 
більш широке застосування в галузі переве-
зень, вантажно-розвантажувальних робіт, 
ведення складського господарства.  

У джерелах [1– 6] приводяться варіанти 
покращення конструкцій краноманіпулято-
рних установок (КМУ), але відсутній сис-
темний аналіз  їх удосконалення. 

МЕТА САТТІ 

Огляд та системний аналіз шляхів удо-
сконалення крано-маніпуляторних устано-
вок в сучасних умовах. 

ВИКЛАД МАТЕРІАЛУ 

Звично, що для будь-яких робіт, пов'яза-
них з навантаженням важких і великогаба-

ритних предметів, необхідні окремо пра-
цюючий кран і вантажний автомобіль.   Ця 
традиційна схема (вантажівка + автокран) 
має серйозні недоліки: 

• необхідно залучати до виконання робіт 
дві одиниці техніки; 

• збільшується число операторів, зай-
нятих в процесі навантаження-розванта-
ження; 

• використання стандартного автокрана 
найчастіше неможливо в обмежених умо-
вах; 

• витрати на обслуговування техніки збі-
льшуються до двох разів (це особливо істо-
тно, якщо доводиться виконувати роботу на 
значній відстані від бази технічного обслу-
говування та ремонту);  

• максимальна вантажопідйомність се-
рійних автокранів українського виробницт-
ва становить 6 ... 40 т, що робить їх неефек-
тивними на роботах, пов'язаних з перемі-
щенням вантажів до 6 т включно. 
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З'єднання крана і вантажної автомобіль-
ної платформи в одному технічному при-
строї (рис.1) дозволяє збільшити інтенсив-
ність його використання для транспорту-
вання вантажів, звівши до мінімуму частку 
ручної праці при навантаженні-
розвантаженні і скоротивши при цьому чи-
сло зайнятих людей і одиниць техніки. 
Кран-маніпулятор на вантажному шасі ав-
томобіля є високоекономічною альтернати-
вою самохідним кранам, що дорого кош-
тують. Його водій одночасно виконує фун-
кції кранівника і такелажника. З транспорт-
ного процесу звільняються не тільки люди, 
але і енергоємна, дорога техніка.  

Спектр використання кранів-маніпулято-
рів досить широкий. Великий вибір навіс-
ного обладнання робить можливою роботу 
з будь-яким видом вантажу 

– будівельними конструкціями, сипучи-
ми матеріалами, колодами, сміттям, мета-
лобрухтом, бордюрним каменем та ін. Най-
більш широке застосування крани-
маніпулятори на базі вантажних автомобі-
льних платформ знаходять в сфері складсь-
кого, комунального господарства, будівни-
цтві, при влаштуванні доріг, в області екс-
плуатації евакуаторної техніки. Особливу 
групу допоміжного обладнання складають 
навісні механізми, часто використовувані в 
будівництві: бурове устаткування, підніма-
льний кошик (люлька) та ін.    За кордоном 
кожна п'ята вантажівка оснащується гідро-
маніпулятором. Основним вирішальним 
чинником у використанні гідравлічних кра-
нів-маніпуляторів стала економічна доціль-

ність їхнього застосування на транспортних 
засобах. При заявленому виробником тер-
міні служби 10...15 років окупність кранів-
маніпуляторів досягається за перші 6...9 мі-
сяців роботи.  

Ідея поєднання навантажувального ме-
ханізму з транспортним засобом з'явилася 
набагато раніше навіть винаходу парового 
двигуна, не то що двигуна внутрішнього 
згоряння. Перші крани, суміщені з борто-
вою машиною, не мали гідроприводу. Вони 
виконували ту саму просту задачу, яка і 
сьогодні вважається основною перевагою 
КМУ, а саме обійтися одним транспортним 
засобом для навантаження-розвантаження 
та для перевезення вантажів. Принцип їх-
ньої конструкції і виконувані функції збе-
регли сьогоднішні L-подібні маніпулятори. 
Їхня стріла складається з двох секцій: вер-
тикальної опорно-поворотної і з'єднаної з 
нею рухомо основної телескопічної стріли, 
що складається з відносно великого числа 
коротких секцій для досягання невеликих 
розмірів у транспортному положенні. Це 
принципово і відрізняє такий тип КМУ від 
автокранів взагалі. Тобто L-подібна уста-
новка це автокран в мініатюрі: та сама ка-
натна підвіска гака, та ж здатність опускати 
вантаж нижче рівня стояння і відсутність 
можливості подавати вантаж в прорізи бу-
дівель, що будуються. Замислена як засіб, 
що полегшує навантаження-розвантаження 
та дає можливість обійтися без автокрана 
або навантажувача, така установка стала 
зростати відповідно застосовуваним шасі: 
підвищувалася її вантажопідйомність, збі-
льшувалася довжина вильоту гака. Скупу-
ваті європейці так часто стали використо-
вувати крани-маніпулятори в будівництві, 
що пішли розмови про те, ніби КМУ не рі-
вна година витіснять автокрани з будмай-
данчиків. У техніці пошук універсального 
транспортного засобу ніколи не припиня-
ється, як, втім, і «вічного» двигуна. Але два 
в одному не може існувати з однаковою 
ефективністю в реальності. Стосовно до 
вантажопіднімальної техніки треба заува-
жити, що переваги автокрана - в протива-
гах, повному опорному контурі і повнопо-
воротній стрілі. Так ось, кран-маніпулятор 
будь-якого виробника порівняно з автокра-

 
Рис. 1. Автомобіль бортовий IVECO 

EUROCARGO 140MLL E21 c краном-
маніпулятором Ferrari 714A2 

Fig. 1. Vehicle chassis IVECO EURO-CARGO 
140MLL E21 with truck mounted crane Ferrari 

714A2 



Гірничі та піднімально-транспортні машини 

 28

ном будує абияк і у порівнянні зі звичай-
ною бортовою вантажівкою перевозить на 
третину менше, та стріла ще й зменшує ко-
рисне місце. КМУ L-подібної форми в 
складеному стані нависають своєю теле-
скопічною стрілою або над вантажем, або 
над кабіною (другий варіант, між іншим, 
теж не самий приємний, особливо якщо ка-
біна безкапотного компонування). Так що, 
автомобіль з КМУ це не чудо-робот-
трансформер, а компромісний транспорт-
ний засіб, ефективний не сам по собі, а ли-
ше при умілому його застосуванні.  

Однак, обмежене використання КМУ 
лише для навантаження-розвантаження 
«самого себе» завжди бентежило конструк-
торів. Додатковий гідравлічний контур на 
телескопічній стрілі збільшив можливості 
застосування кранових маніпуляторів. Для 
КМУ L-типу, наприклад, великого поши-
рення набула навіска-бур. В такому разі 
один автомобіль сам завантажує палі, при-
возить їх, розвантажує, бурить під них све-
рдловини і сам встановлює на місце. Порі-
вняно з буровими ямокопачами на основі 
тракторів типу МТЗ автомобільне шасі до-
зволяє швидше пересуватися по дорогах, а 
менша прохідність – компенсується довжи-
ною.  

Пошуки нових сфер застосування КМУ 
та прагнення досягти більш компактних 
розмірів в транспортному положенні при-
вели до відмови від канатної підвіски гака і 
появи ще одного коліна (секції) в стрілі. 
Маніпулятор, таким чином, отримав мож-
ливість складатися П-подібно. Так, щоб 
опустити вантаж на землю безпосередньо 
близько від машини, не треба піднімати 
стрілу максимально вгору і стравлювати 
канат. Відсутність каната не тільки спрос-
тило керування, але і дозволило неймовірно 
розширити сферу використання КМУ зале-
жно від застосовуваних замість гака наві-
сок. Крім бура це щелепні захвати, пелюст-
кові і ковшові грейфери, захвати для кон-
тейнерів селективного збору відходів, рам-
ки для автоевакуаторів, вилкові підхвати і 
робочі платформи - люльки. А сам гак, крім 
вантаження будівельних конструкцій на 
бортові вантажівки, знайшов ще одне за-
стосування, яке стає у нагоді для комуна-

льних підприємств: збір побутових відходів 
з контейнерів заглибленого типу.  

Перераховані типи навісного обладнання 
вимагають додаткової гідрофікаціі оголов-
ка стріли крана-маніпулятора. Крім того, є 
навісне обладнання, яке не вимагає гідро-
фікаціі цього елемента. Зазвичай така наві-
ска призначається для полегшення і при-
скорення робіт з вантажами певного типу. 
Наприклад, для підйому і переміщення бор-
дюрного каменю випускаються спеціальні 
механічні захвати. Ця навіска елементарно 
чіпляється на гак КМУ та суттєво підвищує 
ефективність роботи з даним видом ванта-
жу.  

Для будівельників є зручним захват для 
піддонів з цеглою, який безперешкодно до-
зволить вивантажувати і завантажувати під-
дони з бортової платформи автомобіля і по-
давати на необхідну відстань. Залишається 
тільки правильно підібрати виліт стріли 
крана-маніпулятора. Також для будівельни-
ків корисним є оснащення крана гуськом - 
додатковою секцією, яка розташовується на 
оголовку основної стріли крана, у деяких 
виробників вона, як і основна, телескопіч-
на. З її допомогою кран-маніпулятор здобу-
ває ще одне «коліно», а, відповідно, дозво-
ляє подавати вантажі в такі обмежені прос-
тори, в яких кран зі звичайною стрілою 
працювати не в змозі. Більш того, кран, 
оснащений гуськом, має значно більший 
виліт гака. Так, наприклад, новітній кран 
HIAB 622E-8 HiPro (Швеція), оснащений 
гуськом моделі 150X-6, має максимальний 
виліт гака більше 32 м.  

Як результат, КМУ великої вантажопід-
йомності широко застосовують у будівниц-
тві. На початковому етапі будівництва 
КМУ використовують для навантаження 
будівельних матеріалів із заводів залізо-
бетонних виробів або з промислових опто-
вих баз. На етапі зведення будівлі за допо-
могою КМУ проводять монтажні роботи - 
встановлюють фундаментні блоки, стінові 
панелі, дерев'яні та металеві конструкції. 
Нарешті, КМУ успішно використовують 
для монтажу і ремонту покрівлі.  

Ківшова навіска, звичайно, не перетво-
рить автомобіль з КМУ в аналог екскавато-
ра, годиться вона лише для насипних мате-
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ріалів, тому замінює швидше ківшевий на-
вантажувач. Уявити, що самонавантаження 
піску в 16-кубовий кузов великого само-
скида може бути вигідним, досить складно. 
Інший напрямок, де ковші з КМУ будуть 

затребувані, - перевезення сипучих ванта-
жів у важкопрохідній місцевості. Там типо-
ві тривісні всюдиходи: КрАЗ, ЗІЛ-131, 
«Урал» з самоскидним бортовим кузовом і 

маніпулятором з ківшовою навіскою будуть 
до речі.  

Кран-маніпулятор можна навіть пере-
творити в повноцінну підйомну вишку, об-
ладнавши його люлькою. Ця можливість 
дуже зручна під час установлення ліхтар-
них стовпів, коли одна бригада, використо-
вуючи лише одну машину, може здійснити 
буріння і установку стовпа, а потім, підня-
вшись на люльці, налагодити електрику.  

Більший радіус дії придає Z-подібне 
складання секцій КМУ. У складеному по-
ложенні такий маніпулятор вже частково 
скидається на трансформер - він абсолютно 
«байдужий» до того, якої висоти буде кузов 
або вантаж. Якщо ж плити або контейнери 
підвішувати на канатах достатньої довжи-
ни, то і за такої конструкції маніпулятора 
можна буде їх опускати нижче рівня, ніж 
стоїть шасі.  

 
Рис. 2. Кран-маніпулятор АК-620.3 німе-
цького виробника ATLAS Maschinen 

Fig. 2. Truck сrane-manipulator AK-620.3 
German manufacturer ATLAS Maschinen 

Прикладом такого крана може служити 
одна з останніх розробок німецького виро-
бника ATLAS Maschinen, який представляє 
мод. AK-620.3 (рис. 2) Z-подібного скла-
дання з можливістю встановлення додатко-
вого гуська. Вантажний момент крана ста-
новить 620 кН·м: комплектація включає в 
себе до 9 варіантів розширення головної 
стріли і до 6 секцій розширення додатково-
го гуська, що дозволяє працювати на висоті 
до 35 м, а відхилення основної стріли на 

15° і додаткового гуська на 25° забезпечу-
ють КМУ додаткову маневреність і розши-
рюють робочу зону.  

Можлива установка додаткових канат-
них лебідок і використання гакової канат-
ної підвіски. Передбачена можливість за-
стосування різного гідравлічного інструме-
нту замість гака. Стандартні гідравлічні ау-
тригери здатні розсуватися на ширину 8,6м, 
що забезпечує надійну стабілізацію КМУ, 
встановлену навіть на легких автомобілях, 
а поворотні стабілізатори (опори) дозволя-
ють працювати в умовах обмеженого прос-
тору. 

В подальшому – додаткові блоки, тросо-
ві лебідки ... Гігантоманія призвела до очі-
куваного результату: з'явилися КМУ на 
спеціальних шасі, з противагами, повнопо-
воротні і з серйозними аутригерами, мак-
симальною вантажопідйомністю 150 тонн, 
з вантажним моментом 450 тс·м і максима-
льним вильотом гака 48 метрів. І тільки фа-
хівець розбереться, що це не автокран, а 
самий справжній кран-маніпулятор. 

 
Рис.3. Вантажне шасі з гаковою системою 

«мультиліфт» 

Fig. 3. Cargo Hook chassis system "multilift" 

Однак, у всього цього широкого ряду 
можливостей є і зворотна сторона - висока 
спеціалізація. Тобто, якщо збирати брухт 
або возити машини на штраф-стоянки - так 
тільки це. Прив'язка до конкретного шасі 
теж накладає обмеження на сфери застосу-
вання машини. Втім, виручити може все 
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той же «мультиліфт» – система гакового 
захвату ( гаковий навантажувач, рис. 3), яка 
обладнується на вантажному шасі. Якщо 
немає можливості купувати кран-маніпуля-
тор з обмеженими можливостями викорис-
тання, є спосіб придбати шасі з гаковою 
системою МПР (Росія) або з іншими 
(HIAB, VDL, Hyya і т.п.), а кузов і КМУ - 
вже у вигляді змінного устаткування до 
нього.  

І ще важливе питання, яке необхідно ви-
рішити, це місце установлення крана-
маніпулятора на вантажному шасі. Цілком 
типово і найбільш часто зустрічається роз-
ташування між кабіною і бортовою плат-
формою. Проте, працюючи з вітчизняними 
вантажівками, може виникнути така про-
блема, як перевантаження передньої вісі 
автомобіля у разі максимального заванта-
ження. Особливо це актуально у випадках, 
коли КМУ встановлена на довгобазовому 
шасі. В цьому разі, така проблема вирішу-
ється досить просто – встановлення другої 
керованої передньої вісі. Складність в тому, 
що для наших перевізників такі шасі недо-
ступні із-за їхньої  високої ціни і дорогого 
обслуговування. У Китаї часто застосову-
ють «трьохвісники навпаки» у яких одна 
задня вісь з двосхилими колесами і дві пе-
редні з односхилими. За такої колісної фо-
рмули розвантаження по осях ідеальне, але 
у нас такі шасі навіть не випускають. В 
Азії, застосовують і більш просте рішення 
проблеми перевантаження передньої вісі 
при установленні КМУ за кабіною - вели-
чезний задній звис наполовину, а то й бі-
льше довжини платформи. Цей варіант зно-
ву-таки не узгоджується з нашими традиці-
ями. Складно уявити КрАЗ із заднім звисом 
4 м, краще вже встановити КМУ на сідель-
ний тягач, тоді і передня вісь завжди буде 
менше навантажена і вантаж можна брати 
максимальної довжини та із безпекою при 
маневруванні питань не виникне. Тому, не 
варто відкидати варіант монтажу КМУ біля 
заднього борту. Така установка не дозво-
лить перевантажити передню вісь, працю-
вати можна буде за повним колом, бо в 
цьому разі важка кабіна буде додатковою 
противагою. Ще один плюс від «задньої» 

установки - можливість завантажувати при 
необхідності ще й причіп.  

Для машин великої вантажопідйомності 
можуть бути цікаві й варіанти установки 
КМУ безпосередньо на причепи та напів-
причепи: ближче до заднього борту на на-
півпричепі і, навпаки, спереду на причепі. 
За допомогою такого «кран-причепа» під-
приємство може розширити свої можливос-
ті, не змінюючи чинного рухомого складу. 
Так, маючи в своєму розпорядженні зви-
чайний бортовий автомобіль без КМУ, до-
давши до нього такий причіп, можна отри-
мати зчеплення з краном-маніпулятором і 
підвищити ефективність свого автопарку. 

У пристрій всіх КМУ входять телескопі-
чні стріли коробчатого перетину. Короба 
окремих секцій всуваються один в одного 
за принципом телескопа. У конструкції 
КМУ гратчасті конструкції стріл практично 
не використовуються. Справа в тому, що 
при гратчастій будові стріли великий про-
гин при роботі з вантажем вкрай небезпеч-
ний, з великою ймовірністю можуть бути 
пошкоджені частини конструкції. Для ба-
лок ж коробчатого профілю прогин практи-
чно безпечний, і його величина обмежуєть-
ся лише міркуваннями експлуатаційного 
характеру.  

У конструкціях КМУ сьогодні можна зу-
стріти безліч різновидів перетинів стріл. 
Треба відзначити, що для принципового 
поліпшення експлуатаційних показників 
конструктори КМУ пішли по шляху збіль-
шення кількості граней у перетині короба. 
Дослідження в області кранових стріл по-
казали, що, чим більше граней у профілі, 
тим ефективніше розподіляється наванта-
ження по перерізу. Оптимальною відповід-
но принципу «експлуатаційні властивос-
ті/ціна» фахівці вважають стрілу з 6-
гранним перетином. Профілі прямокутного 
перерізу зараз застосовуються тільки в ма-
ніпуляторах невеликої вантажопідйомності. 
Прямокутний перетин в окремих випадках 
замінюється трапецієподібним. Іноді широ-
ким робиться нижній пояс перетину, секції 
з такими профілями утворюють масивні і 
відносно короткі телескопічні стріли. В ін-
шому варіанті 4-гранного профілю широ-
ким роблять верхній пояс перетину, і тов-
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щину цієї полиці істотно підсилюють. Вва-
жається, що такий профіль значно знижує 
небезпеку викривлення при значному зги-
нальному навантаженні. 

Спочатку в КМУ застосовувалися верти-
кальні опори, які в транспортному поло-
женні погіршували прохідність автомобіля 
і могли отримати пошкодження при русі по 
бездоріжжю. Тому виробниками КМУ були 
розроблені поворотні опори, які при пере-
воді в транспортне положення переверта-
ються вертикально вгору. Причому поворот 
виконується як механічно, так і за допомо-
гою гідравлічного механізму. До достоїнств 
такого рішення можна віднести і те, що при 
монтажі КМУ на шасі не треба зрушувати 
або замінювати паливні баки на короткі, 
переміщувати ресивери та інші деталі шасі 
у зоні розміщення опор. Гідравлічний ме-
ханізм декілька здорожує КМУ, а на КМУ з 
механічним поворотом опор ціна залишає- 
ться колишньою.  

Сучасні КМУ все більш насичують елек-
тронікою і в них передбачають дистанційне 
керування операціями. Так в одній з відо-
мих марок КМУ в СНД Unic, яка належить 
японській компанії Furukawa, застосовуєть-
ся електронна система запобігання перева-
нтаження - датчик довжини телескопування 
стріли, датчик кута нахилу стріли, тензода-
тчик в оголовку стріли і кінцевий вимикач. 
Електроніка точно визначає масу вантажу, 
що піднімається і не дає можливості пере-
вищити вантажопідйомність установки. 
Іншими виробниками передбачаються еле-
ктронні  системи контролю стійкості або 
динамічної системи стабілізації базового 
транспортного засобу, усунення ривків 
кранової стріли, прискорення телескопу-
вання її секцій, контролю навантаження, 
що дозволяє збільшити вантажопідйомність 
кранової установки на 10% та ін. 

Дистанційне керування операціями КМУ 
ще недавно являло собою виносний пульт, 
пов'язаний багатожильним кабелем з елект-
ронними блоками, оснащеними реле управ-
ління. Ці електронні блоки передають ко-
манду від пульта до виконавчих органів 
КМУ. Таке керування застосовують і сьо-
годні, але постійно є ризик обриву кабелю, 

і оператор хоча і відчуває себе більш віль-
но, ніж в кабіні, все ж обмежений у діях. 

Останнім часом бездротові пристрої 
зв'язку завзято витісняють дротовий зв'я-
зок. Це пов'язано, в першу чергу, з постій-
ним зниженням вартості радіочастотних 
компонентів - радіотрансіверів, антен та ін. 
У той же час зростає вартість матеріалів 
для дротового зв'язку. Зараз спостерігається 
бум бездротових технологій. Бездротовий 
зв'язок впроваджують там, де потрібний 
локальний зв'язок на відстані від одиниць 
до сотень метрів. Навіть на близькій від-
стані вартість прокладки і монтажу кабелю, 
ціна роз'ємів і корпусів з'єднань може су-
марно виявитися вищою, ніж при викорис-
танні інтегрального приймально-переда-
вального пристрою.  

Крім того, у цих пристроях багато виро-
бників застосовують так званий «чорний 
ящик», в якому «осідає» інформація про 
навантаження і параметри експлуатаційних 
режимів. 

Підвищений інтерес до кранів-
маніпуляторів на Заході стимулює вироб-
ників цієї техніки створювати нові моделі. 

За останні роки з'явилося чимало вартих 
уваги новинок. Так, італійська компанія 
Effer демонструє, в основному, «важку ар-
тилерію». До цієї умовної категорії відно-
ситься гідравлічний маніпулятор з дистан-
ційним керуванням 1750.6S (рис.4) ванта-
жопідйомністю 38 т, максимальна висота 
підйому вантажу 31 м вгору і винос 15 м по 
горизонталі. Телескопічна частина стріли 
складається з шести секцій. 

 Найпотужніша модель цього виробника, 
яку можна встановлювати на тривісні ван-
тажівки це 850.8S. Вона здатна піднімати 

 
Рис. 4. Кран-маніпулятор Effer 1750/L/8S 
Fig. 4. Truck mounted crane Effer 1750/L/8S 
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вантаж масою 24 т на висоту 29 м і, на від-
міну від інших моделей, пересуватися з ав-
томобілем в розгорнутому вигляді навіть за 
наявності вантажу. Її основна стріла може 
обертатися навколо осі без обмежень і ос-
нащена висувною стрілою   з вісьмома сек-
ціями. 

 Італійська компанія Autogru PM демон-
струвала нову модель крана-маніпулятора 
PM 80 SP (рис.5), підйомний момент якого 
становить 80 тс·м. На цій моделі автомати-
зовано багато різних функцій, наприклад 
система послідовного контролю подовжен-
ня стріли. Нова електронна система Digitek 
не тільки відслідковує масу вантажу, але і  

його переміщення, а також ретельно за-
писує всі дії оператора. 

  
ВИСНОВКИ 

Таким чином, краноманіпуляторні установ-
ки пройшли трансформацію від L-подібних 
до П-подібних, а потім до Z-подібних з мо-
жливістю установки додаткових канатних 
лебідок і використанням гакової канатної 
підвіски, що дозволило збільшити їхній ра-
діус дії та розширити область застосування. 
Продовжується тенденція зростання уні-
версальності КМУ, тобто збільшення пере-
ліку робочих операцій, які вони можуть ви-
конувати за рахунок використання швидко-
змінного робочого обладнання та заміни 
кузовів базових шасі. Збільшується надій-
ність використання КМУ за рахунок засто-
сування в них прогресивних конструкцій-
них матеріалів, поліпшення та автоматиза-

ції систем контролю експлуатації, стану, 
стійкості та безпеки. Зменшується їхня ма-
са за такої ж вантажопідйомності. Сучасні 
КМУ все більше насичують електронікою, 
дистанційне дротове керування замінюєть-
ся на бездротове. 

Перспективними напрямками розвитку 
КМУ є впровадження в них автоматизова-
них інтелектуальних систем керування опе-
раціями, підвищення універсальності їхньо-
го використання, поліпшення умов роботи 
операторів. 
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