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Річстакери широко застосовуються у вантажних терміналах та портах для 

навантажувально-розвантажувальних операцій з контейнерами й запроєктовані 

таким чином, щоб даний тип робіт виконувався максимально швидко [1, 2]. При 

цьому річстакери є особливим видом навантажувачів, що мають деякі зовнішні 

ознаки гідравлічного автокрану, завдяки наявності телескопічної стріли, на кінці 

якої встановлено спредер – пристрій для захоплення контейнерів (рис. 1, а). 

Фіксація спредером контейнера реалізується шляхом повороту клинових 

штирів (замків) на кут 90° після їх входу до верхніх фітингових отворів 

контейнера. Однак знайдена у відкритих літературних джерелах технічна 

документація щодо реалізації механізму повороту штирів для фіксації спредером 

контейнера не дає достатньої для проєктування інформації [3–6]. 

Варіант приводу штирів, при якому кожен з них проводиться в дію окремим 

гідроциліндром, суттєво спрощує технічне завдання. При цьому збільшується 

вага захватного пристрою, що є недоліком. Тому пропонується привод двох 

штирів за допомогою одного гідроциліндру за наведеною схемою (рис. 1, б). 

Принцип дії механізму фіксації контейнера наступний. 

У початковому положенні шток гідроциліндра 2 знаходиться в положенні В. 

Точки з’єднання штанги відповідно С та А. При втягуванні штока гідроциліндра 

2 і його переході з точки В до точки В, важіль точки А повертається на кут 90° 

до точки А. Завдяки штанзі 3 клиновий штир 1 протилежної сторони також 

синхронно повертається на кут 90° і контейнер фіксується. 

Силовий розрахунок гідроциліндра керування виконувати недоцільно, 

оскільки гідроциліндр не сприймає значних навантажень [4, 7], його параметри 

приймаємо з конструктивних міркувань та особливостей експлуатації техніки. 
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Необхідний хід штока гідроциліндра визначаємо графічним шляхом: 

𝐿шт = 𝐵𝐷 − 𝐵′𝐷,

де 𝐵𝐷 та 𝐵′𝐷 – відповідно довжини відрізків при висунутому і втягнутому штоці. 

При цьому хід штока гідроциліндра керування за стандартом не приймаємо, 

оскільки потрібна висока точність позиціонування [8]. 

а  б 
Рис. 1. Річстакер в роботі (а) та схема механізму фіксації контейнера (б): 

1 – штир (замок); 2 – гідроциліндр; 3 – штанга; І – штир у відкритому положенні; ІІ – штир у 

закритому положенні (контейнер зафіксовано) 

У результаті проведених досліджень нами запропоновано механізм фіксації 

контейнера у навантажувально-розвантажувальних операціях річстакера, що 

дозволяє спростити конструкцію і зменшити вагові характеристики захватного 

пристрою вже на стадії проєктування або конструювання самого механізму та 

системи керування річстакером в цілому. 
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