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ДВОКАНАТНИЙ МЕХАНІЗМ ДЛЯ ЗАВАНТАЖЕННЯ ЯБЛУК У ТАРІ В 

МАЛІ СКЛАДСЬКІ ПРИМІЩЕННЯ 
 

Гевко Р.Б., д.т.н., професор, Никеруй Ю.С., Довбуш Т.А., к.т.н., доцент 

Тернопільський національний технічний університет імені Івана Пулюя 
 

Завантаження штучних вантажів у складські приміщення переважно здійснюються 

роликовими, стрічковими транспортерами та гвинтовими конвеєрами [1-3]. 

Траєкторія переміщення штучних вантажів формується за допомогою функціонально 

зв’язаних та дискретно встановлених різних типів транспортних засобів. 

Для завантаження малих складських приміщень штучними вантажами, а саме яблук у 

ящиках, розроблені канатні механізми з різним конструктивно-технологічним виконанням, 

схеми та принцип роботи яких викладено в роботах [4-5]. 

Однак, відомі механізми переміщення штучних вантажів, які розташовані на парі 

натягнутих канатів, коливаються відносно несучих центральних роликів ферми для штучних 

вантажів, що може спричиняти зміщення тари відносно основи трикутноподібної рамної 

конструкції, а також додаткових динамічних навантажень на троси. 

Для усунення цього недоліку розроблено двоканатний механізм завантаження малого 

складського приміщення, який зображено на рис.1. 
 

                  

Рисунок - 1 Двоканатний механізм завантаження складського приміщення яблук у тарі 
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Канатний механізм виконано у вигляді двох несучих канатів 1, на яких розташовані 

пари роликів 2, що встановлені на осі 3. До неї кріпиться ферма у вигляді трикутноподібної 

рамної конструкція 4 з площадкою 5 для розміщення штучних вантажів 6, а також канат 7 

для регулювання швидкості руху вантажів. До рамної конструкції 4, по її боках, кріпляться 

натяжні пружні механізми, що виконані у вигляді кронштейнів 8, в отворах яких шарнірно 

встановлені важелі 9. З протилежної сторони важелів закріплені щоки 10, між якими, в 

підшипникових опорах, розташовані пари підтискних роликів 11. До верхньої частини 

важелів кріпляться пружини розтягу 12, які з протилежної сторони встановлені в 

повздовжніх кронштейнах 13 з набором виконаних отворів, які закріплені по боках 

трикутноподібної рамної конструкції [5]. 

В процесі переміщення вантажів ролики 2 обертаються відносно похило 

розташованих несучих канатів. Швидкість переміщення вантажів регулюється оператором, 

шляхом стримування або відпускання канату 7. Для уникнення повздовжніх коливань рамної 

конструкції застосовано підтискні ролики, які контактують з канатами та підтиснуті до них 

за допомогою важелів пружинами розтягу, сила натягу яких регулюється шляхом їх 

кріплення в різних отворах повздовжніх кронштейнів. 

Рознесення підтискних роликів на значну відстань між парами роликів 2, а також 

забезпечення різної сили підтискання канатів можна досягнути мінімальних коливань 

штучних вантажів при їх транспортуванні в складське приміщення. 

Загальний вигляд рамної конструкції для переміщення штучних вантажів зображено 

на рис. 2. 

 
 

                 
 

Рисунок 2 - Загальний вигляд рамної конструкції для переміщення штучних вантажів 

 

На боковинах рамної конструкції в кронштейнах 13 виконано сім послідовно 

розташованих отворів для кріплення пружин та створення різного їх попереднього натягу. 

Для проведення експериментальних досліджень були застосовані дві різних пружини 

з відповідними жорсткостями: С1 = 1,4·10
3
 Н/м; С2 = 2·10

3
 Н/м. 

Визначення жорсткостей пружин здійснювалось за допомогою тарувальних вантажів, 

маса яких які дискретно збільшувалась та фіксувалось абсолютне та відносне видовження 

пружин. 

Також застосовувався електронний динамометр марки ДЕ 0,5-0,5. Він може 

працювати в двох режимах: при відображенні поточного значення сили (в початковому 

положенні П) та при вимірюванні максимальної сили (М). 

На рис. 3 показано процес проведення експериментів та залежність відстані Δ між 

точками кріплення пружини для 1, 4 і 7 положень. 
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Положення № 1 

 

 

 

 

Положення №4 
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Положення №7 

 

Рисунок - 3 

 

Встановлено, що для першого положення для зусилля F = 112,5 Н Δ становить 

0,018 м; для четвертого положення для F = 112,5 Н Δ становить 0,033 м; для сьомого 

положення для F = 112,5 Н Δ становить 0,09 м. 

Величини прогинів канатів від сили їх натягу та маси вантажів, швидкості їх 

переміщення можуть бути визначені експериментальним шляхом на реальній установці. 
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