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(57) 1. Ротаційні ваги-дозатор, що містять множину 
окремих транспортних модулів, що зв’язані з ме-
ханізмом диференційного переміщення їх по колу 
навкруг вертикальної осі з наявністю ступеня сво-
боди у вертикальному напрямку у зоні зважування, 
споряджених пристроями, що несуть вантаж, у 
вигляді спряжених між собою платформ і установ-
лених рухомо на кільцевих напрямних з вимірюва-
льною секцією і взаємодіючих з пристроєм вида-
лення вантажу, розміщеним у зоні розвантаження, 
які відрізняються тим, що механізм диференцій-
ного переміщення окремих транспортних модулів 
по колу виконаний у вигляді зовнішньої силової 
передачі, привідний орган якої сполучений поза 
зоною зважування з зовнішньою циліндричною 
поверхнею одного з окремих транспортних моду-
лів, і внутрішнього опорного ролика, встановлено-
го по вертикальній осі всередині множини модулів 
і сполученого з одним з них по його внутрішній 
циліндричній поверхні. 
2. Ваги-дозатор за п.1, які відрізняються тим, що 
сполучення платформ між собою виконано у ви-
гляді рухомого з’єднання, що зв’язує дві суміжні 
платформи. 
3. Ваги-дозатор за п.2, які відрізняються тим, що 
рухоме з’єднання виконане у вигляді виступів Г-
подібної форми, один з яких розташований на ни-

жній частині платформи, а другий - на накладці, 
що прикріплена до нижньої частини стикованої з 
нею наступної платформи, і виступи сполучені з 
лінійним контактом у пазу на нижній частині плат-
форми. 
4. Ваги-дозатор за пп.1-3, які відрізняються тим, 
що ваги сполучені пристроєм утримування окре-
мих транспортних модулів при переміщенні їх по 
колу. 
5. Ваги-дозатор за п.4, які відрізняються тим, що 
пристрій утримування окремих транспортних мо-
дулів при переміщенні їх по колу виконаний у ви-
гляді сукупності стяжних струн, один кінець яких 
закріплений з можливістю регулювання натягу на 
окремому транспортному модулі, а другий - на 
вільно підвішеному опорному кільці. 
6. Ваги-дозатор за п.4, які відрізняються тим, що 
пристрій утримування окремих транспортних мо-
дулів при переміщенні їх по колу виконаний у ви-
гляді сукупності пластинчатих ланок, що зв’язують 
попарно суміжні платформи, і закріплених на них з 
можливістю вертикального зміщення відносно осі 
кріплення платформ. 
7. Ваги-дозатор за пп.1-6, які відрізняються тим, 
що пристрій видалення вантажу з платформи ви-
конаний у вигляді нескінченної стрічки, яка встано-
влена радіально у вікні вивантаження. 
8. Ваги-дозатор за п.7, які відрізняються тим, що 
привід нескінченної стрічки сполучений з внутріш-
нім опорним роликом зовнішньої силової передачі. 
9. Ваги-дозатор за пп.1-7, які відрізняються тим, 
що внутрішня циліндрична поверхня множини 
окремих транспортних модулів виконана з зазором 
холостого ходу внутрішнього опорного ролика у 
зоні зважування. 
10. Ваги-дозатор за пп.1-8, які відрізняються тим, 
що зовнішня силова передача виконана у вигляді 
фрикційної пари, веденим елементом якої є цилін-
дричний корпус окремого транспортного модуля. 
11. Ваги-дозатор за п.9, які відрізняються тим, 
що фрикційна передача сполучена роликом підпо-
ру привідного органа з циліндричним корпусом 
окремого транспортного модуля. 

 

 
 



 

 

Пропонований винахід відноситься до ва-
говимірювальної техніки і може бути використова-
ний для зважування або дозування різних матері-
алів та вантажів, наприклад, піску, цементу, 
сільськогосподарчої продукції і т.п. 

Відомі ваги для безперервного зважування си-
пучих матеріалів, які містять в собі зони заванта-
ження і вивантаження, а також множину вантажо-
приймальних пристроїв у вигляді секторних 
відділень, розташованих рівномірно по колу рото-
ра, установленого з можливістю повороту (ротації) 
навколо вертикальної осі. Ротор охоплений корпу-
сом, який спирається на дві поворотні опори і ва-
говимірювальний датчик [заявка на патент Вели-
кобританії №2127566, 3 МПК, G01G11/00, 1984]. 

Суттєвою ознакою вище приведеної конструк-
ції ваг є безперервне переміщення і зважування 
матеріалу по колу - тобто ротація вантажу навколо 
вертикальної осі. Причому вимір ваги відбувається 
шляхом реєстрації показань ваговимірювального 
датчика, які пропорційні масі вантажу у вантажоп-
риймальних пристроях ротора, охопленого корпу-
сом, опертим на дві опори та ваговимірювальний 
датчик. 

Розглядена конструкція ваг заснована на схемі 
посередньої реєстрації ваги при безперервному 
зважуванні матеріалу. 

Ваги можуть функціонувати як дозатор при 
необхідності автоматичного відмірювання визна-
чених порцій (доз) транспортованого вантажу, або 
підтримування заданої продуктивності. 

Найбільш близькою по технічній суті і резуль-
тату, який досягається є конструкція ротаційних 
ваг Хозіна В.В., які мають зони завантаження, зва-
жування і вивантаження, а також множину окремих 
транспортних модулів, пов’язаних з механізмом 
диференційного переміщення їх по колу навколо 
вертикальної осі з наявністю ступеня свободи у 
вертикальному напрямку у зоні зважування, які 
споряджені пристроями, що несуть вантаж, у ви-
гляді спряжених між собою платформ і установле-
них рухомо на кільцевих напрямних з вимірюваль-
ною секцією і взаємодіючих з пристроєм 
видалення вантажу, що розміщується у зоні вива-
нтаження [заявка на патент України на винахід 
"Ротаційні ваги Хозіна В.В.", №2004032141 від 23 
березня 2004 року]. 

Ваги можуть функціонувати як дозатор при 
необхідності автоматичного відмірювання визна-
чених порцій (доз) транспортованого вантажу, або 
підтримування заданої продуктивності. 

Відома конструкція ваг відповідно найближчо-
го аналога забезпечує схему прямого зважування 
вантажу при усуненні впливу тічки матеріалу під 
час подавання і видалення його з вантажоприйма-
льних пристроїв. Крім цього, має просту техноло-
гію атестації або автоматичного діагностування. 

Механізм диференційного переміщення окре-
мих транспортних модулів по колу навколо верти-
кальної осі виконано у вигляді повідкового при-
строю з горизонтальними штангами, що несуть 
навантаження, один кінець яких закріплений на 
привідному диску, а другий споряджений опорни-
ми штирями, сполученими з кульковою обоймою, 
прикріпленою до окремих транспортних модулів. 

Платформи установлені одним кінцем на ру-
хомих опорах, виконаних у вигляді колеса або ков-
зуна, а другим спираються на передню частину 
наступної платформи. 

Особливістю конструкції ваг найближчого ана-
лога є наявність значних сил тертя у вузлах і де-
талях сполучення повідків механізму диференцій-
ного переміщення з окремими транспортними 
модулями, що створює додаткові зусилля у зоні 
зважування, які приводять до зниження точності 
показань; наявність повідків з вузлами і деталями 
спряження у відповідності з кількістю окремих тра-
нспортних модулів спричиняє до накопичення пог-
рішностей виготовлення та складання, збільшує 
трудомісткість виготовлення ваг. 

У зв’язку з цим задачею заявленого винаходу 
є створення такої конструкції ротаційних вагів-
дозатора, в якій шляхом усунення ряду вузлів і 
деталей сполучення механізму диференційного 
переміщення з окремими транспортними модуля-
ми, і, відповідно, зменшення сил тертя при верти-
кальному зважуванні окремого транспортного мо-
дуля досягається новий технічний результат - 
зменшення впливу побічних зусиль на точність 
зважування; зниження накопичених погрішностей 
виготовлення та складання; зменшення трудоміст-
кості виготовлення ваг. 

Для рішення поставленої задачі у відомій 
конструкції ваг, які мають множину окремих транс-
портних модулів, пов’язаних з механізмом дифе-
ренційного переміщення їх по колу навколо верти-
кальної осі з наявністю ступеня свободи у 
вертикальному напрямку у зоні зважування, які 
споряджені пристроями, що несуть вантаж, у ви-
гляді спряжених між собою платформ і установле-
них рухомо на кільцевих напрямних з вимірюваль-
ною секцією, які взаємодіють з пристроєм 
видалення вантажу, розташованим у зоні виван-
таження, - відповідно виноходу, - механізм дифе-
ренційного переміщення по колу окремих транспо-
ртних модулів виконаний у вигляді зовнішньої 
силової передачі, привідний орган якої сполучений 
поза зоною зважування з зовнішньою поверхнею 
одного з окремих транспортних модулів, і внутріш-
нього опорного ролика, розміщеного по вертика-
льній осі всередині множини зазначених модулів, і 
сполученого з одним з окремих транспортних мо-
дулів по його внутрішній циліндричній поверхні. 

Причинно-наслідковий зв'язок поміж новою су-
купністю ознак і технічним результатом міститься у 
наступному. 

Механізм диференційного переміщення по ко-
лу окремих транспортних модулів виконаний без 
вузлів і деталей сполучення з кожним транспорт-
ним модулем, що усуває додаткові сили тертя, 
зменшує накопичення погрішностей виготовлення 
та складання, а також трудомісткість виготовлення 
ваг. Механізм диференційного переміщення вине-
сено поза зону зважування і виконано у вигляді 
зовнішньої циліндричної передачі, що усуває 
вплив тічки та вивантаження матеріалу на транс-
портний модуль, розташований у зоні зважування. 
Внутрішній опорний ролик у сукупності з привод-
ним органом забезпечують позиціонування моду-
лів на кільцевих напрямних. Кожний з модулів 
входить послідовно та поперемінне у контакт з 
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приводним органом, коли переміщується безпере-
рвно по колу і проходить зони вивантаження, зва-
жування та вивантаження матеріалу. 

Для характеристики важливої суттєвої ознаки 
пропонованого виноходу введено термін "Меха-
нізм диференційного переміщення окремих транс-
портних модулів по колу". У найближчому аналозі 
цей механізм пропонується у вигляді двох варіан-
тів повідкового пристрою; у винаході, що заявля-
ється, механізм виконано у формі зовнішньої си-
лової передачі і внутрішнього опорного ролика, 
який підпирає окремий транспортний модуль до 
приводного органу у процесі примусового перемі-
щення по кільцевим напрямним. 

Під "диференціацією" розуміється роздільне 
діяння приводного механізму на кожний транспор-
тний модуль. 

У конструкції ваг найближчого аналога меха-
нізм диференційного переміщення діє на усі моду-
лі, у винаході, що заявляється, - послідовно і без-
перервно на кожний модуль. 

Технічний результат більш ефективний при 
сполученні платформ за допомогою рухомого 
з'єднання, що поєднує дві суміжні платформи. При 
цьому рухоме з'єднання забезпечує як зусилля 
штовхання від приводного органу, так і тягнуче 
зусилля на суміжну платформу при переміщенні 
окремого транспортного модуля до зони виванта-
ження. При цьому рухоме з'єднання дає можли-
вість вільного переміщення окремого транспортно-
го модуля у вертикальному напрямку у зоні 
зважування. Конструктивно кращім є виконання 
рухомого з'єднання у вигляді виступів Г-образної 
форми, один з яких розташований на нижній час-
тині платформи, а другий - на накладці, що прикрі-
плюється до нижньої частини наступної платфор-
ми, що стикується з нею, і виступи сполучені з 
лінійним контактом у пазу на нижній частині плат-
форми. 

Додатковий технічний результат - позиціону-
вання окремих транспортних модулів при перемі-
щенні їх по колу - досягається за допомогою спе-
ціального пристрою утримання, що пропонується у 
двох варіантах: у вигляді стяжних струн, один кі-
нець яких закріплений з можливістю регулювання 
натягу на окремому транспортному модулі, а дру-
гий - на вільно підвішеному опорному кільці; і у 
вигляді сукупності пластинчатих ланок, що зав'я-
зують попарно суміжні платформи, і закріплених 
на них з можливістю вертикального зміщення пла-
тформ відносно осі кріплення. У останньому випа-
дку жорсткість позиціонування збільшується у зв'я-
зку з попарним зв’язком суміжних модулів. 

Для усунення радіальних зусиль з боку внут-
рішнього опорного ролика на окремий транспорт-
ний модуль у зоні зважування внутрішня циліндри-
чна поверхня множини окремих транспортних 
модулів виконана з зазором холостого ходу внут-
рішнього опорного ролика при переміщенні наве-
дених модулів крізь зону зважування. 

Більш раціональним конструктивним виконан-
ням є виконання зовнішньої силової передачі у 
вигляді фрикційної пари, веденим елементом якої 
є циліндричний корпус окремого транспортного 
модуля. 

Для усунення можливих зазорів та забезпе-
чення зчеплення, достатнього для створення не-
обхідного крутильного моменту, фрикційна пере-
дача споряджена роликом підпору приводного 
органу до циліндричного корпусу окремого транс-
портного модуля. 

Додатковий технічний результат: зменшення 
налипання при вивантаженні вологих, липких ма-
теріалів; забезпечення збереження у випадку зва-
жування вантажів різних форм та габаритів - дося-
гається при виконанні пристрою видалення 
вантажу у вигляді нескінченної стрічки, що розта-
шовується радіальне у вікні вивантаження . 

При цьому оптимальний варіант виконання - 
суміщення приводу нескінченної стрічки з внутріш-
нім опорним роликом зовнішньої силової передачі. 

Винахід, що пропонується, пояснюється схе-
матичним кресленням, на якому показані: 

Фіг.1 - загальний вид пропонованої конструкції 
ротаційних ваг-дозатора, розріз А-А, Фіг.2; 

Фіг.2 - вид зверху на ваги-дозатор; 
Фіг.3 - розріз Б-Б, Фіг.2, на якому показана 

конструкція внутрішнього опорного ролика у його 
сполученні з окремим транспортним модулем; 

Фіг.4 - розріз В-В, Фіг.2, виконання рухомого 
з’єднання між суміжними платформами окремих 
транспортних модулів; 

Фіг.5 - розріз Г-Г, Фіг.1, на якій показано вико-
нання пристрою утримання окремих транспортних 
модулів у вигляді множини стяжних струн; 

Фіг.6 - виконання пристрою утримання окремих 
транспортних модулів у вигляді сукупності пласти-
нчатих ланок; 

Фіг.7 - розріз Д-Д, Фіг.6, конструктивне вико-
нання попарного зв'язку суміжних платформ; 

Фіг.8 - виконання пристрою видалення ванта-
жу у вигляді скребачки; 

Фіг.9 - виконання пристрою видалення ванта-
жу у вигляді нескінченної стрічки; 

Фіг.10 - показана фрикційна передача з роли-
ком підпору. 

Пропоновані ваги-дозатор мають таку констру-
кцію. 

Ваги-дозатор мають множину, у даному випа-
дку шість, окремих транспортних модулів сектор-
ної форми 1, розташованих з можливістю перемі-
щення навколо вертикальної осі 2, з наявністю 
ступеню свободи у вертикальному напрямку у зоні 
зважування (Фіг.1, 2). 

Окремі транспортні модулі 1 споряджені при-
строями, що несуть вантаж, у вигляді сполучених 
між собою платформ 3, розміщених на рухомих 
опорах 4, виконаних у вигляді колес або ковзунів, з 
можливістю переміщення по кільцевим напрям-
ним 5. 

Окремі транспортні модулі 1 пов'язані з меха-
нізмом диференційного переміщення їх по колу 6, 
який містить в собі зовнішню силову передачу 7 у 
вигляді фрикційної пари з приводним органом 8 і 
веденим елементом - циліндричним корпусом 9 
окремого транспортного модуля 1, сполученого 
зовнішньою циліндричною поверхнею з приводним 
органом 8 у зоні вивантаження. 

Окрім фрикційної пари (еквівалентом її можуть 
бути зубчаста, черв'якова передачі) механізм ди-
ференційного переміщення окремих транспортних 
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модулів по колу 6 має в собі внутрішній опорний 
ролик 10, розміщений на вертикальній осі 2 всере-
дині множини наведених модулів і сполучений з 
одним з них по його внутрішній циліндричній пове-
рхні (Фіг.1, 3). 

Для усунення ймовірних радіальних зазорів та 
забезпечення необхідного зчеплення фрикційна 
передача споряджена роликом підпору 11 привод-
ного органу 8 до циліндричного корпусу 9 окремого 
транспортного модуля 1. 

Для передачі руху окремим транспортним мо-
дулям 1 по колу платформи 3 мають сполучення у 
вигляді рухомого з'єднання 12 (Фіг.2, 4), виконано-
го у вигляді виступів Г-образної форми, один з 
яких 13 розташований на нижній частині платфор-
ми 3, а другий 14 - на накладці 15, що прикріплю-
ється до нижньої частини 16 наступної платформи 
3, що стикується з нею, і виступи 13, 14 сполучені 
з лінійним контактом у пазу на нижній частині пла-
тформи 3. Кожна з платформ спирається на опор-
ну дільницю 17, виконану на накладці 15. 

Для забезпечення позиціонування кожного 
окремого транспортного модуля 1 ваги-дозатор 
споряджені пристроєм утримання окремих транс-
портних модулів при переміщенні їх по колу, вико-
наним у двох варіантах. 

У першому варіанті пристрій являє собою 
множину стяжних струн 18 (Фіг.5), один кінець яких 
19 закріплений з можливістю регулювання натягу 
на окремому транспортному модулі 1, а другий 20 
- на вільно підвішеному опорному кільці 21. Кожен 
з окремих транспортних модулів й має одну чи 
кілька стяжних струн, натяг яких регулюється гай-
кою 22. 

У другому варіанті з метою жорсткого позиціо-
нування пристрій утримання окремих транспорт-
них модулів при переміщенні їх по колу (Фіг.6) ви-
конаний у вигляді сукупності пластинчатих ланок 
23 (Фіг.7), які пов'язують попарно дві суміжні пла-
тформи 3, і закріплені на них з можливістю верти-
кального зміщення платформи відносно осі кріп-
лення 24. 

Пропоновані ротаційні ваги-дозатор мають в 
собі зони завантаження 25, зважування 26 і виван-
таження 27 (Фіг.2). 

Внутрішня циліндрична поверхня 28 множини 
окремих транспортних модулів 1 виконано з зазо-
ром холостого ходу 29 внутрішнього опорного ро-
лика 10. 

Для завантаження матеріалу є вікно заванта-
ження 30, а також верхня тічка 31. 

Зона зважування 26 має інтегровану вимірю-
вальну секцію з ваговимірювальним датчиком 
(умовно не показаний), яка створюється ваговими 
вставками 32, 33 (Фіг.2), розміщеними у концент-
ричне розташованих зовнішній 34 і внутрішній 35 
рейках кільцевих напрямних 5; зона вивантаження 
27 має вікно вивантаження 36 з пристроєм вида-
лення вантажу у вигляді скребачки 37, або у ви-
гляді нескінченної стрічки 38 (Фіг.9), розташованої 
радіальне у вікні вивантаження 36. Привід нескін-
ченної стрічки може бути сумісним з внутрішнім 
опорним  роликом 10 зовнішньої  силової пере-
дачі 6. 

Для регулювання продуктивності, а також ве-
личини доз, що зважуються, схема керування ва-

гами-дозаторами має широко відомі елементи: 
пристрій, що задає масу; блок порівняння; частот-
ний перетворювач, від якого живиться електродви-
гун приводу (умовно не показані). 

Пропоновані ротаційні ваги-дозатор працюють 
так. 

Механізм диференційного переміщення окре-
мих транспортних модулів по колу 6 через зовніш-
ню силову передачу 7 (фрикційну пару) передає 
обертання від приводного органу 8 (напрям обер-
тання показаний стрілкою на Фіг.2) до веденого 
елемента - циліндричного корпусу 9 окремого тра-
нспортного модуля 1, який знаходиться у зоні за-
вантаження 25. Матеріал, наприклад вапняк, зава-
нтажується через вікно завантаження 30 на 
платформи 3 під час проходження їх через зону 
завантаження 25. 

Окремий транспортний модуль 1 з матеріалом 
переміщується на рухомих опорах 4 по кільцевим 
напрямним 5. 

Під час наїзду рухомих опор 4 окремих транс-
портних модулів 1 на вагові вставки 32,33 у зоні 
зважування 26 відбувається реєстрація маси ван-
тажу у модулі. 

Під час подальшого руху окремих транспорт-
них модулів у зону вивантаження 27 відбувається 
видалення матеріалу через вікно вивантаження 36 
з платформи за допомогою скребачки 37 або не-
скінченної гнучкої стрічки 38. 

Внутрішній опорний ролик 10 і ролик підпору 
11 забезпечують у процесі приводу окремого тра-
нспортного модуля усунення ймовірних радіальних 
зазорів у фрикційній передачі і необхідне підтис-
кання фрикційної пари. 

Механізм диференційного переміщення окре-
мих транспортних модулів 3 виконує функцію гру-
пового приводу всієї множини транспортних моду-
лів, які безперервно переміщуються по колу. При 
цьому окремий транспортний модуль 1, який зава-
нтажується, проходить через зону завантаження, 
штовхає через сполучення платформ у вигляді 
рухомого з'єднання передній модуль, який знахо-
диться у зоні зважування, і тягне за допомогою 
аналогічного з'єднання задній модуль, який знахо-
диться у зоні вивантаження; розвантажений мо-
дуль вступає у зону завантаження, де одержує 
примусове обертання від зовнішньої силової пе-
редачі 7 механізму диференційного переміщення 
окремих транспортних модулів і штовхає модуль, 
що рухається попереду, у зону зважування, і т.д. У 
зоні зважування модулі рухаються накатом, не 
замикаючи на себе силові ланцюги, які забезпечу-
ють переміщення модулів у зоні завантаження і 
вивантаження матеріалу. Таким чином механізм 
диференційного переміщення забезпечує безпе-
рервне переміщення по колу окремих транспорт-
них модулів, і чинить примусове діяння тільки на 
один модуль, який знаходиться у зоні завантажен-
ня. 

Позиціонування окремих транспортних моду-
лів при переміщенні по колу здійснюють стяжними 
струнами 18 пристрою утримання, послаблюючи 
або притискаючи їх натяг гайкою 22, або за допо-
могою пластинчатих ланок 23, розташованих на 
осях кріплення 24. 
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Для атестації вагів-дозатора пропускають че-
рез ваговимірювальну секцію цілу кількість разів 
спочатку порожні окремі транспортні модулі, ви-
значають середнє значення сумарної маси транс-
портних модулів за один оберт, потім на модулі 
установлюють еталонний вантаж і пропускають 
також через вимірювальну секцію ціле число обер-
тів, і визначають коефіцієнт масштабування ваг. 
При цьому механізм видалення вантажу (скребач-
ка) знімається. 

Під час діагностики стану ваг пропускають ба-
гаторазово порожні транспортні модулі через ва-

говимірювальну секцію і, порівнюючи показання 
сумарної маси модулів за один оберт до початку 
роботи і під час діагностики, визначають погріш-
ність ваг, одержану в наслідку експлуатації, а та-
кож характер несправності конструкції. 

Пропонований винахід пройшов успішно дос-
лідно-промислові випробування на одному з мета-
лургійних заводів. У порівнянні з прототипом вина-
хід дозволяє підвищити точність показань при 
зважуванні та дозуванні; зменшити трудовитрати 
на виготовлення конструкції; спростити налаго-
дження і експлуатацію ваг-дозатора. 
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