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онструкция гидроударника имеет 
три основные рабочие полости: ак-

кумуляторную, полость взвода и полость 
слива. Для осуществления заданной после-
довательности функционирования гидро-
ударника результирующая сила, дейст-
вующая на поршень-боёк со стороны ра-
бочих поверхностей, должна изменяться 
по определенному закону. Это условие 
обеспечивается функциональным элемен-
том – органом или системой управления.  

Системы управления гидроударников 
в общем случае состоят из распредели-
тельных и управляющих элементов. Рас-
пределительное устройство производит 
направление потоков жидкости из напор-
ной магистрали в рабочие камеры, из ка-
меры в камеру и из камер в сливную ма-
гистраль. К распределительным устройст-
вам подаются сигналы от управляющих 
устройств, где в качестве основопола-
гающих следует принять признаки, опре-
деляющие структуру и кинематику: вид 
движения распределителя, тип привода 
распределителя, способ управления, ха-
рактер обратной связи, тип датчиков со-
стояния и устройств для задержки време-
ни. 

В общем случае распределитель в те-
чение рабочего цикла гидроударника 
должен иметь два устойчивых положения, 
соответствующих совершению поршнем-
бойком рабочего и обратного ходов и два 
релейных переключения. Перемещение 
распределителя может происходить от от-
дельного (независимого) привода, за счет 

энергии поршня-бойка, гидравлической 
энергии, потребляемой из гидромагистра-
ли, а также за счёт сил упругих элементов 
(пружин, пневматических аккумулято-
ров). 

Так как за один рабочий цикл распре-
делитель совершает два релейных пере-
ключения, то возможно большое количе-
ство комбинированных вариантов, когда 
одно из переключений производится за 
счет одного источника энергии, а второе 
за счет другого. 

Заданная последовательность пере-
ключения распределителей обеспечивает-
ся с помощью сигналов управляющих 
устройств. По характеру автомати-ческого 
управления органы управления подразде-
ляются на группы: 

- без обратной связи с ударным меха-
низмом, в котором переключение осуще-
ствляется в функции времени; 

- устройства, осуществляющие оба пе-
реключения распределителей в функции 
параметров ударного механизма (имею-
щие обратную связь по положению бойка, 
его скорости или ускорению); 

- устройства комбинированного типа, 
которые одно из переключений распреде-
лителя производят в функции параметров 
ударного механизма, а другое - в функции 
времени. Классификацию систем управ-
ления гидроударников можно представить 
в виде следующей схемы (рис. 1). 

В активных рабочих органах горных, 
строительных и дорожных машин 
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Рис. 1. Классификация систем управления гидроударников 
 
наиболее широко применяются системы 
управления с инерционными золотника-
ми, с подпружиненными золотниками и с 
гидравлическим управлением.  

Целесообразной областью применения 
систем управления с инерционными зо-
лотниками являются как высокочастот-
ные, так и низкочастотные гидроударни-
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ки, воздействующие на обрабатываемую 
среду с переменной сопротивляемостью и 
существенно выраженным переменным 
значением глубины внедрения инстру-
мента. С уменьшением сопротивляемости 
забоя разрушению и большим временем 
внедрения на инерционный золотник дей-
ствует меньшая сила инерции, что приво-
дит к выдержке во времени и обеспече-
нию полноты передаваемой забою энер-
гии удара. При увеличении сопротивляе-
мости забоя, напротив, уменьшается вре-
мя срабатывания системы управления, 
чем достигается оптимальный режим ра-
боты импульсной системы и наиболее вы-
сокие энергетические показатели. 

Системы управления с подпружинен-
ным золотником следует относить к жест-
ким системам управления, которые ра-
ционально применять в низкочастотных 
гидроударниках, так как на режим работы 
системы накладывается ограничение по 
усилию пружины, определяемое мини-
мальным значением гидро-динамической 
силы, воздействующих на золотник при 
перетекании жидкости из взводящей по-
лости в сливную. 

Системы управления с гидравличе-
ским управлением получили применение 
в высокочастотных гидроударниках, так 
как они обеспечивают минимальное время 
управления, однако требуют соответст-
вующего качества технологии изготовле-
ния.  

Высокая частота ударов обуславливает 
соответствующие скорости и частоты ре-
лейных переключений инерционного зо-
лотника управления. Динамика и кинема-
тика подвижных элементов во многом бу-
дет определяться инерционностью золот-
ника и гидродинамическими параметрами 
жидкости. При возвратно-поступа-
тельном движении золотника управления 

это объясняет существование определен-
ного частотного порога, по достижении 
которого, работа угидроударника стано-
виться нестабильной, что сужает эксплуа-
тационные возмож-ности гидроударни-
ков. При этом автоматический переход 
гидроударника на другой энергетический 
режим при изменении прочностных ха-
рактеристик забоя представляется весьма 
затруднительным и требуется ручная ре-
гулировка системы управления. Этот не-
достаток устраняется в случае примене-
ния системы управления с вращающимся 
распределителем. Даже при частотах уда-
ров достигающих 25-40 Гц и более под-
вижный элемент продолжает работать в 
относительно стационарном режиме, и 
действие сил инерции сводится к мини-
мальным значениям. Известна также спо-
собность гидродвигателей вращательного 
действия, устойчиво работать при высо-
ких частотах вращения. Следовательно, 
максимальная частота ударов будет опре-
деляться параметрами рабочей жидкости 
и величиной проходных сечений трубо-
проводов. Следует отметить также, что 
диаметр трубопроводов ограничивается 
параметрами гидронасоса, размерами и 
назначением базовой машины, на кото-
рую устанавливается рабочий орган, ос-
нащенный гидроударником. 

Таким образом, наиболее рационально 
в конструкции высокочастотного гидро-
ударника, способного автоматически на-
страиваться на соответствующий частотно-
энергетичес-кий режим работы, применить 
систему управления с распределителем 
вращательного действия, с приводом от 
общей гидросистемы, обратной связью по 
положению бойка и управлением с помо-
щью элементов обратной связи с бойком. 
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