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Погружение/извлечение сваи выполняется движением стрелы 
экскаватора. Вертикальность сваи, плавность процесса погруже-
ния обеспечивается одновременной работой трех групп гидрав-
лических цилиндров стрелы: подъема/опускания стрелы, рукояти 
и ковша. Поэтому задача машиниста экскаватора по одновре-
менному управлению таких гидроцилиндров является сложной 
задачей. Кроме того, угол наклона сваи в продольной плоскости 
экскаватора из кабины экскаватора практически не видно.

Для решения этой проблемы разработана Система Автоматиче-
ского Управления Movax AUTO C. Основной принцип ее функци-
онирования состоит в том, что машинист экскаватора управляет 
перемещением одной группы гидроцилиндров, система управле-
ния автоматически отрабатывает движения двух других групп. 
Это гарантирует процесс перемещения сваи вертикально или под 
заданным углом.

Функционирование системы

Углы наклона
Стрелы экскаватора,
рукояти  и
вибропогружателя
измеряются с помощью 
датчиков

Автоматика 
рассчитывает 
положение сваи 
в пространстве 
(вылет и угол).

В процессе работы машинист 
управляет одним движением 
(стрела вверх/вниз), а 
блок системы управления 
отрабатывает автоматически 
два других движения 
(рукоять к себе/от себя; 
Movax к себе/от себя). 
Такие действия реализуются 
пропорциональными электро-
гидравлическими клапанами.

Клапаны системы управления 
управляют соответствующими 
секциями главного 
гидрораспределителя экскаватора

Машинист управляет
одним движением
(напр. подъем/опус-
кание стрелы)

Работой 
гидроцилиндров 
стрелы 
управляют клапаны 
главного гидро-
распределителя 
экскаватора

Свая погружается / 
извлекается строго 
вертикально или 
под любым
заданным углом
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