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说 明

    根据国家质量技术监督局《关于废止专业标准和清理整顿后应转化的国家标准的通知》〔质技监督

局标函(1998)216号」要求，建设部对1992年国家技术监份局批复建设部归口的国家标准转化为行业
标准项目及 1992年以前建设部批准发布的产品标准项目进行了清理、整顿和审核。建设部以建标

(1999)154号文《关于公布建设部产品标准清理整顿结果的通知》对GB 10676-89《液压挖掘机司机操

纵装置》标准予以确认、发布，新编号为JG/T 56-1999,

    为便于标准的实施，现仅对原标准的封面、首页、书眉线上方表述进行相应修改，并增加本说明后重

新印刷 ，原标准版本 同时废止 。
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本标准参照采用了国际标准ISO 4557《土方机械 挖掘机 司机操纵装置》

主厄 内容 与适用范困

本标准规定了液压挖掘机司机操纵装置的要求、运动方向以及操作力。

本标准适用于液压挖掘机 的操纵 装1t,

2 引用标准

GB 842。 土方机械 司机的身材尺寸与司机的最小活动空间

JJ 57 土方机械 舒适的操作 区域 和操纵装置 的可及 范围

3 术语

3.1 操纵装置

    用来控制机器各部分运动的装置。

3.2 杠杆操纵装置

    用杠杆直接控制机器各部分运动的装置。

3.3 先导操纵装置

    用液压助力机构来控制机器各部分运动的装置.

一般技术要求

4.1 司机周围(司机室)正常活动的最小空间范围和司机与操纵杆的距离应符合GB 842。的规定。

4.2 操纵装置的布置和操纵范围应符合JJ 57中第3章的规定。表I中所列的操纵装置在中间位置时

应符合JJ 57中2.6条规定的舒适区域，表I中未列出的操纵装置应符合JJ 57中2.7条可及范围的规

定。可以采用组合式操纵装置。

4.3 操纵装置必须安全可靠。

4.4 操纵装置连接机构的布置，应整齐隐蔽，便于检查维修。

                                      表I 主要操纵装置

工作状态 行 走状态

旋转或回转

回转制动

动臂上升或下降

斗杆伸或收

铲斗转动

操作报警信号(音响式)

转弯

加速器(速度)

离合器

转弯信号

变速箱操纵杆

行走报普信号(音响式)
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4.5 在操纵杆、相邻脚踏板、手柄之间应有足够的距离，避免操作时无意地带动相邻的操纵装置。

4.6 脚踏板表面应有凸棱，以增加踏板上的摩擦力。

4.7 当采用双连脚踏板时，应能独立操作或同步操作。

4-8 工作装置(动臂、斗杆和铲斗)的动作，在司机操作时应持续起作用，当停止操作时，应能自动脱开。

4-9 司机室内应设置一简图，说明操纵装置的位置，功能和操作方向。此图应固定在司机操作时易于看

到的地方 。

操作方向、操作力和行 程

杠杆式操作方向和机器动作应符合表2的规定。

                          表2 杠杆式操作方向和机器动作

机 器 动 作 操 纵 方 向

动臂
上 升

下 降

向后

向前

铲斗
伸

收

向前

向后

斗杆
伸

收

向前

向后

回转
右转

左转

向前

向后

行 走
前进

后退

向前

向后

2 先导式操作方向和机器动作应符合表3的规定。

                              表 3 先导式操作方向和机器动作

机 器 动 作 操作方向 操作方式

动臂
上升

下降

向后

向前
左手柄

铲斗
伸

收

向右

向左

斗杆
伸

收

向前

向后
右手柄

回转
右转

左转

向右

向左

行走
前进

后退

向前

问后

3 杠杆式操作力和行程应符合表4的规定。

                                表4 杠杆式操作力和行程

操作方式 操纵装置 最大操作力，N 最大行程 ，mm

  手动

  脚动

脚尖动

    方向盘

    操纵杆

    脚踏板

脚踏板(前部)

115

50

150

50

300

200

100
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5.4 先导式操作力和行程应符合表5的规定。

                                    表 5 先导操作力和行程

乃

50脚 动

操纵装 t

组合式 手柄

行走 手柄

  制 动踏 板

最大操作力，N 最大行程.mm

  150(单向)

  250(单向)

  200(单向)

5.5 在正常操作时，其最大操作力不得超过表4和表5中所列的最大值，对于紧急操作，则允许超过上

述 的规 定。

附加说 明:

本标准由建设部北京建筑机械综合研究所归口。

本标准由机械电子工业部天津工程机械研究所负责起草。

本标准主要起草人张振华、陈英侠。


