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(72) МАЛЬЧЕНКО МИХАЙЛО СЕРГІЙОВИЧ, UA, 
МАТВІЄНКО МИКОЛА ВАСИЛЬОВИЧ, UA, ПЕТЕ-
ЛІН ОЛЕКСІЙ ДМИТРОВИЧ, UA, ШОСТАК ОЛЕК-
САНДР ТИХОНОВИЧ, UA 
(73) МАЛЬЧЕНКО МИХАЙЛО СЕРГІЙОВИЧ, UA, 
МАТВІЄНКО МИКОЛА ВАСИЛЬОВИЧ, UA, ПЕТЕ-
ЛІН ОЛЕКСІЙ ДМИТРОВИЧ, UA, ШОСТАК ОЛЕК-
САНДР ТИХОНОВИЧ, UA 
(57) 1. Дозатор електронний, що містить блок ке-
рування, маніпулятор та виконавчий пристрій, який 
змінює переріз еластичного трубопроводу, по яко-
му рухається потік рідини, при цьому конструктивні 
елементи зазначених блока керування, маніпуля-
тора та виконавчого пристрою розміщені у відпові-
дних корпусах, виконавчий пристрій містить елект-
ропривід та виконавчий механізм, виконавчий 
механізм містить вузол кріплення з елементами 
для проходу еластичних трубопроводів, притиск-
ний елемент та механічний привід, що забезпечує 
пересування зазначеного притискного елемента 
відносно вузла кріплення, блок керування елект-
рично зв'язаний з маніпулятором та виконавчим 
пристроєм, електропривід виконано електрично 

зв'язаним з блоком керування, причому притиск-
ний елемент виконано з можливістю пересування 
в площині, перпендикулярній поздовжній осі елек-
тропривода, електропривід закріплений жорстко 
до зазначеного вузла кріплення, а механічний 
привід закріплений жорстко до осі електроприво-
да, який відрізняється тим, що електропривід 
виконано у вигляді реверсивного електродвигуна. 
2. Дозатор електронний за п. 1, який відрізняєть-
ся тим, що електропривід виконано або у вигляді 
реверсивного електродвигуна з редуктором, або 
реверсивного електродвигуна без редуктора. 
3. Дозатор електронний за п. 1, який відрізняєть-
ся тим, що механічний привід виконано з можливі-
стю пересування притискного елемента або в 
площині, перпендикулярній поздовжній осі елект-
ропривода, або уздовж зазначеної повздовжньої 
осі. 
4. Дозатор електронний за п. 1, який відрізняєть-
ся тим, що електропривід виконано таким, що 
споживає електричну енергію тільки під час пере-
сування притискного елемента. 
5. Дозатор електронний за п. 1, який відрізняєть-
ся тим, що виконавчий пристрій виконано з мож-
ливістю плавної/регульованої зміни перерізу елас-
тичного трубопроводу, по якому рухається потік 
рідини. 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

Корисна модель відноситься до галузі прила-
добудування, зокрема, до дозуючих пристроїв, а 
саме, до дозаторів електронних, які застосовують-
ся для цілей регулювання потоку рідини. 

Відомий пристрій для гідроколонотерапії, що 
містить блок керування, маніпулятор та виконав-
чий пристрій, який змінює перетин еластичного 
трубопроводу, по якому рухається потік рідини, 
при цьому конструктивні елементи зазначених 

блока керування, маніпулятора та виконавчого 
пристрою розміщені в одному корпусі, виконавчий 
пристрій містить електропривід та виконавчий ме-
ханізм, блок керування електрично зв'язаний з 
маніпулятором, виконавчим пристроєм та мере-
жею/блоком електроживлення, причому електро-
привід виконавчого пристрою виконано у вигляді 
соленоїда/електромагніта [1]. 
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До недоліків відомого пристрою для гідроко-
лонотерапії відноситься те, що він при роботі має 
підвищене споживання електроенергії за рахунок 
використання як виконавчого пристрою (що забез-
печує зміну перетину еластичного трубопроводу, 
по якому рухається потік рідини, наприклад, води) 
соленоїда/електромагніта. 

Найбільш близьким технічним рішенням, як по 
суті, так і за задачами, що вирішуються, яке обра-
но за найближчий аналог (прототип), є дозатор 
електронний, що містить блок керування, маніпу-
лятор та виконавчий пристрій, який змінює пере-
тин еластичного трубопроводу, по якому рухається 
потік рідини, при цьому конструктивні елементи 
зазначених блока керування, маніпулятора та ви-
конавчого пристрою розміщені у відповідних кор-
пусах, виконавчий пристрій містить електропривід 
та виконавчий механізм, виконавчий механізм міс-
тить вузол кріплення, притискний елемент та ме-
ханічний привід, що забезпечує пересування за-
значеного притискного елемента відносно вузла 
кріплення, блок керування електрично зв'язаний з 
маніпулятором, виконавчим пристроєм та мере-
жею/блоком електроживлення, електропривід ви-
конано електрично зв'язаним з блоком керування, 
причому притискний елемент виконано з можливі-
стю пересування уздовж осі електропривода, а 
електропривід закріплений жорстко до зазначено-
го вузла кріплення [2]. Конструктивно електропри-
від виконавчого пристрою виконано у вигляді со-
леноїда/електромагніта. 

До недоліків відомого дозатора електронного, 
який обраний за найближчий аналог (прототип), 
відноситься те, що електропривід (який виконано у 
вигляді соленоїда/електромагніта) виконавчого 
пристрою споживає електроенергію як під час пе-
ресування притискного елемента, так і під час його 
утримання в одному з робочих положень. До не-
доліків відомого дозатора електронного відносить-
ся й те, що він при роботі має підвищене спожи-
вання електроенергії за рахунок використання 
зазначеного соленоїда/електромагніта. 

В основу корисної моделі покладена задача 
шляхом застосування електроприводу іншого ти-
пу, який приводить в дію притискний елемент, що 
змінює перетин еластичного трубопроводу, по 
якому рухається потік рідини, забезпечити покра-
щення електричних характеристик дозатора, зок-
рема, зменшення споживання електроенергії, а 
також підвищення надійності роботи зазначеного 
дозатора. 

Суть корисної моделі у дозаторі електронному 
«Водограй», що містить блок керування, маніпуля-
тор та виконавчий пристрій, який змінює перетин 
еластичного трубопроводу, по якому рухається 
потік рідини, при цьому конструктивні елементи 
зазначених блока керування, маніпулятора та ви-
конавчого пристрою розміщені у відповідних кор-
пусах, виконавчий пристрій містить електропривід 
та виконавчий механізм, виконавчий механізм міс-
тить вузол кріплення з елементами для проходу 
еластичних трубопроводів, притискний елемент та 
механічний привід, що забезпечує пересування 
зазначеного притискного елемента відносно вузла 
кріплення, блок керування електрично зв'язаний з 

маніпулятором та виконавчим пристроєм, елект-
ропривід виконано електрично зв'язаним з блоком 
керування, причому притискний елемент виконано 
з можливістю пересування в площині, перпендику-
лярній поздовжній осі електропривода, електро-
привід закріплений жорстко до зазначеного вузла 
кріплення, а механічний привід закріплений жорст-
ко до осі електропривода, полягає в тому, що еле-
ктропривід виконано у вигляді реверсивного елек-
тродвигуна. Суть корисної моделі полягає і в тому, 
що електропривід виконано або у вигляді ревер-
сивного електродвигуна з редуктором, або ревер-
сивного електродвигуна без редуктора, а механіч-
ний привід виконано з можливістю пересування 
притискного елемента або в площині, перпендику-
лярній поздовжній осі електропривода, або уздовж 
зазначеної повздовжньої осі. Суть корисної моделі 
полягає також і в тому, що електропривід виконано 
таким, що споживає електричну енергію тільки під 
час пересування притискного елемента, а вико-
навчий пристрій виконано з можливістю плав-
ної/регульованої зміни перетину еластичного тру-
бопроводу, по якому рухається потік рідини. 

Порівняльний аналіз технічного рішення із 
прототипом, дозволяє зробити висновок, що доза-
тор електронний «Водограй», який заявляється, 
відрізняється тим, що електропривід виконано або 
у вигляді реверсивного електродвигуна з редукто-
ром, або реверсивного електродвигуна без редук-
тора, при цьому механічний привід виконано з мо-
жливістю пересування притискного елемента або 
в площині, перпендикулярній поздовжній осі елек-
тропривода, або уздовж зазначеної повздовжньої 
осі, причому електропривід виконано таким, що 
споживає електричну енергію тільки під час пере-
сування притискного елемента, а виконавчий при-
стрій виконано з можливістю плавної/регульованої 
зміни перетину еластичного трубопроводу, по 
якому рухається потік рідини. 

Таким чином, дозатор електронний «Водо-
грай», який заявляється, відповідає критерію кори-
сної моделі «новизна». 

Суть корисної моделі пояснюється за допомо-
гою ілюстрацій, де на Фіг.1 показана блок-схема 
дозатора електронного «Водограй», який заявля-
ється, на Фіг. 2 показана схема розташування 
елементів виконавчого пристрою, дозатора елект-
ронного «Водограй», який заявляється, в корпусі 
(зі знятою кришкою), на Фіг.3 показана конструкти-
вно-компонувальна схема вузла кріплення на ви-
гляді спереду, на Фіг.4 показаний загальний ви-
гляд вузла кріплення у ракурсі 4

3  на вигляді 

спереду, на Фіг.5 показана конструктивно-
компонувальна схема вузла кріплення на вигляді 
зверху, на Фіг.6 показана конструктивно-
компонувальна схема притискного елемента на 
вигляді спереду, на Фіг.7 показаний загальний ви-
гляд притискного елемента у ракурсі 4

3  на вигля-

ді спереду, на Фіг.8 показана конструктивно-
компонувальна схема притискного елемента на 
вигляді зверху, на Фіг.9 показана конструктивно-
компонувальна схема механічного приводу на ви-
гляді спереду, на Фіг.10 показана конструктивно-
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компонувальна схема механічного приводу на ви-
гляді збоку, на Фіг.11 показаний загальний вигляд 
механічного приводу у ракурсі 4

3  на вигляді спе-

реду, на Фіг.12 показана конструктивно-
компонувальна схема виконавчого пристрою, до-
затора електронного «Водограй», який заявляєть-
ся, в корпусі (зі знятою кришкою) у ракурсі 4

3  

спереду з боку вузла кріплення, на Фіг.13 показана 
конструктивно-компонувальна схема виконавчого 
пристрою дозатора електронного «Водограй», 
який заявляється, на Фіг.14 показана схема пере-
сування притискного елемента в площині (позиція 
W), перпендикулярній поздовжній осі електропри-
вода, на Фіг.15 показана схема пересування при-
тискного елемента в площині (позиція Q) уздовж 
зазначеної повздовжньої осі електропривода, на 
Фіг.16-17 показані схеми спрацьовування елемен-
тів виконавчого пристрою дозатора електронного 
«Водограй», який заявляється, в крайніх положен-
нях притискного елемента. 

Дозатор електронний «Водограй» (позиція 1) 
містить (як варіант конструктивного виконання - 
див. схеми на Фіг.1 та на Фіг.2-9) блок керування 2, 
маніпулятор 3 та виконавчий пристрій 4, який змі-
нює перетин еластичного трубопроводу (див. по-
зицію «Т» на Фіг.1 та Фіг.9), по якому рухається 
потік рідини (див. позицію «Р» на Фіг.1). Конструк-
тивні елементи зазначених блока керування 2, 
маніпулятора 3 та виконавчого пристрою 4 розмі-
щені у відповідних корпусах (див. Фіг.2 та Фіг.9). 
Конструктивно виконавчий пристрій 4 містить еле-
ктропривід 5 та виконавчий механізм 6 (див. Фіг.1-
2 та Фіг.9). Зазначений виконавчий механізм 6 
конструктивно містить вузол кріплення 7 з елемен-
тами (позиція «Е») для проходу еластичних трубо-
проводів (позиція «Т») (див. схему на Фіг.3), при-
тискний елемент 8 та механічний привід 9, що 
забезпечує пересування зазначеного притискного 
елемента 8 відносно вузла кріплення 7 (див. Фіг.2 
та Фіг.9-13). Конструктивно і технологічно блок 
керування 2 електрично зв'язаний з маніпулятором 
3 та виконавчим пристроєм 4 (а також з мере-
жею/блоком електроживлення - позиція «БЖ») 
(див. схему на Фіг.1). Конструктивно і технологічно 
електропривід 5 виконано електрично зв'язаним 
безпосередньо з блоком керування 2 (див. схему 
на Фіг.1). Конструктивно і технологічно притискний 
елемент 8 виконано з можливістю пересування в 
площині (позиція W), перпендикулярній поздовжній 
осі 10 електропривода 5 (див. схему на Фіг.10). 
Електропривід 5 технологічно закріплений жорстко 
до зазначеного вузла кріплення 7 (див. схеми на 
Фіг.9), а механічний привід 9 закріплений жорстко 
до осі 10 електропривода 5. Конструктивно елект-
ропривід 5 виконано у вигляді реверсивного елек-
тродвигуна (див. Фіг.2 та Фіг.9), при цьому зазна-
чений електропривід 5 конструктивно виконано 
або у вигляді реверсивного електродвигуна з ре-
дуктором, або у вигляді реверсивного електродви-
гуна без редуктора. Електропривід 5 виконано та-
ким, що конструктивно містить вал 11, до якого 
закріплюється механічний привід 9 (див. Фіг.9). 
Конструктивно механічний привід 9 виконано з 

можливістю пересування притискного елемента 8 
або в площині (позиція W), перпендикулярній по-
здовжній осі 10 електропривода 5 (див. схему на 
Фіг.10), або уздовж зазначеної повздовжньої осі 10 
електропривода 5 (наприклад, в площині Q) - див. 
схему на Фіг.11. Конструктивно і технологічно за-
значений електропривід 5 виконано таким, що 
споживає електричну енергію тільки під час пере-
сування притискного елемента 8, а виконавчий 
пристрій 4 виконано з можливістю плав-
ної/регульованої зміни (за допомогою притискного 
елемента 8) перетину еластичного трубопроводу 
(позиція «Т»), по якому рухається потік рідини (по-
зиція «Р»). Блок керування 2 з'єднується, з мані-
пулятором 3 та виконавчим пристроєм 4, а також з 
мережею/блоком електроживлення (позиція «БЖ») 
за допомогою електричного кабелю 12 (див. схему 
на Фіг.1). Виконавчий пристрій 4 розміщений у ко-
рпусі 13 (див. схеми на Фіг.2 та на Фіг.12-17). При-
тискний елемент 8 має виступи 14 (див. схеми на 
Фіг. 6-8, Фіг.12 та Фіг.14-17) для натискання на сті-
нку 15 еластичного трубопроводу (позиція «Т»). 

Дозатор електронний «Водограй» використо-
вується (експлуатується) таким чином. 

Попередньо виготовляють конструктивні еле-
менти (позиції 2-4) дозатора електронного «Водо-
грай», при цьому конструктивно виконавчий при-
стрій 4 виконують таким, що містить електропривід 
5 та виконавчий механізм 6 (див. Фіг.1-2 Фіг.12-13 
та Фіг.16-17). Зазначений виконавчий механізм 6 
конструктивно виконують таким, що містить вузол 
кріплення 7 (див. Фіг.3-5), притискний елемент 8 
(див. Фіг.6-8) та механічний привід 9 (який забез-
печує пересування зазначеного притискного еле-
мента 8 відносно вузла кріплення 7 (відповідно, у 
зібраному дозаторі 1) (див. Фіг.9-11) (як варіанти 
конструктивного виконання). 

Конструктивно електропривід 5 виконано у ви-
гляді реверсивного електродвигуна (див. Фіг.2, 
Фіг.12-13 та Фіг.16-17), при цьому зазначений еле-
ктропривід 5 конструктивно виконано або у вигляді 
реверсивного електродвигуна з редуктором, або у 
вигляді реверсивного електродвигуна без редук-
тора. Конструктивно та технологічно зазначений 
електропривід 5 виконують у вигляді пристрою, що 
має елементи 16 (отвори, виступи) кріплення до 
вузла кріплення 7 та вал 11 (з повздовжньою віссю 
10) з елементами сполучення (лиска, заглиблення 
для штифта тощо), які забезпечують кріплення 
електропривода 5 до механічного привода 9 (див. 
схеми на Фіг.2, Фіг.12-13 та Фіг.16-17). 

Механічний привід 9 виконують у вигляді (як 
варіант конструктивного виконання - див. схеми на 
Фіг.9-11 та Фіг.12) об'ємного виробу циліндричної 
форми, основа якого має форму кола або овалу 
(або іншу форму), а форма бічної поверхні 17 за-
безпечує ковзке сполучення механічного приводу 
9 з притискним елементом 8 (див. схему на Фіг.12). 
Зазначений механічний привід 9 виконують з еле-
ментами (отворами 18) (див. схеми на Фіг.9, 11, 
12), які забезпечують його кріплення до валу 11 
електропривода 5. Конструктивно та технологічно 
механічний привід 9 (як варіант) може бути вико-
наний у вигляді черв'ячної передачі (яка забезпе-
чує переміщення притискного елемента 8 в пло-
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щині Q, яка проходить уздовж осі 10 електропри-
вода 5 (а саме, уздовж осі 10 вала 11 - див. схему 
на Фіг.15). 

Притискний елемент 8 виконують у вигляді 
об'ємного виробу, що має форму паралелепіпеду, 
або іншу форму (див. схеми на Фіг.6-8 та Фіг.12). 
Зазначений притискний елемент 8 має елемент 19 
(заглиблення, отвір, різьбовий отвір), що забезпе-
чує його ковзке механічне сполучення з механіч-
ним приводом 9. Притискний елемент 8 містить 
елементи (отвори 20), що забезпечують його ковз-
ке кріплення до вузла кріплення 7 (зазначене ковз-
ке кріплення забезпечує можливість пересування 
притискного елементу 8 відносно вузла кріплення 
7) (див. схеми на Фіг.6-7 та Фіг.12). Зазначений 
притискний елемент 8 має виступи 14 для здійс-
нення механічного тиску на зовнішню бічну повер-
хню (стінку 15) еластичних трубопроводів (позиція 
«Т») (див. схеми на Фіг.12, Фіг.16-17). Конструкти-
вно і технологічно притискний елемент 8 викону-
ють з можливістю пересування уздовж осі 10 вала 
11 електропривода 5 (відповідно, після закріплен-
ня електропривода 5 до вузла кріплення 7). При 
цьому притискний елемент 8 (виконавчого механі-
зму 6) виконують з можливістю пересування за-
значеного притискного елемента 8 або уздовж осі 
10 вала 11 електропривода 5 (наприклад, в пло-
щині Q, що проходить по осі 10 вала 11) - див. 
схему на Фіг.15, або в площині (позиція W), перпе-
ндикулярній зазначеній поздовжній осі 10 вала 11 - 
див. схеми на Фіг.14 та Фіг.16-17. 

Конструктивно і технологічно зазначений елек-
тропривід 5 виконують таким, що споживає елект-
ричну енергію тільки під час пересування притиск-
ного елемента 8 (що здійснюється для зміни 
перетину еластичного трубопроводу (позиція «Т») 
при роботі дозатора 1), а виконавчий пристрій 4 
виконують з можливістю плавної/регульованої змі-
ни (за допомогою блоку керування 2 і притискного 
елемента 8) перетину еластичного трубопроводу 
(позиція «Т»), по якому рухається потік рідини (по-
зиція «Р») (що відбувається, відповідно, при роботі 
дозатора 1). 

Блок керування 2 конструктивно виконують у 
вигляді (як варіант конструктивного виконання) 
уніфікованої капсули відповідних розмірів. До вну-
трішнього об'єму зазначеної капсули вмонтовують 
електронний керуючий пристрій з джерелом жив-
лення. Блок керування 2 додатково містить органи 
управління (наприклад, перемикачі), органи інди-
кації (наприклад, світлодіоди, монітор тощо), кабе-
лі 12 для підключення блоку керування 2 до мере-
жі/блоку електроживлення (позиція «БЖ») та 
виконавчого пристрою 4, та роз'єм для підключен-
ня маніпулятора 3 (як варіант застосування вище-
зазначених пристроїв). 

Маніпулятор 3 виконують у вигляді (як варіант 
конструктивного виконання) уніфікованої капсули 
відповідних розмірів, до внутрішнього об'єму якої 
вмонтовують органи індикації. Маніпулятор 3 до-
датково містить органи управління (наприклад, 
перемикачі) та кабель 12 для підключення до бло-
ку керування 2 (див. схему на Фіг.1). 

Вузол кріплення 7 виконують у вигляді (як ва-
ріант конструктивного виконання - див. схеми на 

Фіг.3-5) об'ємного виробу у формі паралелепіпеда 
з елементами (отворами, позиції 21 та 22) для 
кріплення до корпусу 13 виконавчого пристрою 4, 
електроприводу 5, притискного елемента 8 та з 
елементами (позиція «Е» - див. схеми на Фіг.3-5) 
(наприклад, заглибленнями, скобами) для утри-
мання першого та другого еластичних трубопро-
водів (позиція «Т») (див. схеми на Фіг.12, 14-15 та 
16-17). Зазначений вузол кріплення 7 виконують з 
отворами 23 для кріплення його до основи (напри-
клад, до стіни, підлоги), що існує в приміщенні, в 
якому розташовується дозатор електронний «Во-
дограй» (позиція 1). 

Після цього конструктивні елементи зазначе-
них блока керування 2, маніпулятора 3 та вико-
навчого пристрою 4 розміщують у відповідних кор-
пусах, при цьому електропривід 5 технологічно 
закріплюють жорстко до зазначеного вузла кріп-
лення 7 (див. схеми на Фіг.2, Фіг.12-15 та Фіг.16-
17). 

Далі збирають із зазначених конструктивних 
елементів (позиції 2-9) дозатор електронний «Во-
дограй» (позиція 1 - див. блок-схему на Фіг.1 та 
Фіг.12-13). При цьому конструктивно і технологічно 
блок керування 2 електрично зв'язують з маніпу-
лятором 3 та виконавчим пристроєм 4 (та з мере-
жею/блоком електроживлення - позиція «БЖ» 
(див. блок-схему на Фіг.1), а електропривід 5 елек-
трично зв'язують з блоком керування 2. Як мере-
жа/блок електроживлення (позиція «БЖ») може 
бути застосована або мережа перемінного струму 
220В 50Гц, або мережа постійного струму (напри-
клад, 28В), або акумулятори, при цьому додатково 
можуть бути використані пристрої безперебійного 
електроживлення, що приєднані до зазначених 
мереж електроживлення. 

Далі конструктивно і технологічно проводять 
складання дозатора електронного «Водограй» 
(позиція 1). 

При цьому до зазначеного вузла кріплення 7 
(виконавчого механізму 6) за допомогою, напри-
клад, гвинтів (що проходять крізь отвори 22) при-
кріплюють електропривід 5 та притискний елемент 
8. Далі за допомогою, наприклад, гвинта прикріп-
люють механічний привід 9 до валу 11 електро-
приводу 5 (див. схему на Фіг.12). Після цього вста-
новлюють вузол кріплення 7 разом з 
прикріпленими до нього електроприводом 5 з ме-
ханічним приводом 9 та притискним елементом 8 
до корпусу 13 виконавчого механізму 6, та скріп-
люють їх, наприклад, гвинтами (див. Фіг.12-13 та 
Фіг.16-17). Далі встановлюють виконавчий меха-
нізм 6 на основу (стіна, підлога - щодо приміщен-
ня, де встановлюється дозатор 1) та прикріпляють 
до неї, наприклад, гвинтами (що проходять через 
отвори 23 вузла кріплення 7). Вкладають перший 
та другий еластичні трубопроводи (позиція «Т»), 
по яких протікає рідина (позиція «Р»), до зазначе-
них елементів (позиція «Е») у зазор f вузла кріп-
лення 7, призначених для утримання еластичних 
трубопроводів (позиція «Т») (див. схеми на Фіг.3-5, 
на Фіг.12-13 та Фіг.14-17). 

Після цього за допомогою відповідного кабелю 
(позиція 12) під'єднують блок керування 2 до вико-
навчого пристрою 4 (див. схему на Фіг.1). Маніпу-
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лятор 3 за допомогою кабелю (позиція 12) під'єд-
нують до блоку керування 2 (див. схему на Фіг.1). 

Зібраний таким чином дозатор електронний 
«Водограй» (позиція 1) використовується для до-
зування рідини (наприклад, води), що проходить 
(протікає) по еластичних трубопроводах (позиція 
«Т»), і може бути застосований для дозування лі-
кувальних рідин в бальнеологічних лікувальних 
закладах. 

Для показу роботи дозатора електронного 
«Водограй», який заявляється, наведений приклад 
його застосування при дозуванні лікувальних рідин 
в бальнеологічних лікувальних закладах (схема 
роботи виконавчого пристрою 4 дозатора елект-
ронного «Водограй», який заявляється, показана 
на Фіг.16-17). 

Блок керування 2 електронного дозатора 1 за 
допомогою відповідного кабелю (позиція 12) вми-
кають до мережі/блоку електроживлення (позиція 
«БЖ»), наприклад, через блок безперебійного жи-
влення (як варіант конструктивного виконання ме-
режі/блоку електроживлення - позиція «БЖ»). 

Далі за допомогою органів управління блоку 
керування 2 задають програму роботи дозатора 
(позиція 1) і починають її виконання. 

При цьому блок керування 2 у відповідності до 
заданої програми роботи подає на електропривід 
5 виконавчого пристрою 4 напругу відповідної по-
лярності (позиція U1 - див. Фіг.16), під дією якої вал 
11 електроприводу 5 (який виконано або у вигляді 
реверсивного електродвигуна з редуктором, або у 
вигляді реверсивного електродвигуна без редук-
тора) починає обертатися у відповідному напрямку 
(позиція М1 - див. Фіг.16). Механічний привід 9, 
прикріплений до валу 11 електроприводу 5, руха-
ючись разом з ним, передає обертове зусилля 
валу 11 через виріз 19 на притискний елемент 8 і 
пересуває його (уздовж отворів 20) у перше край-
нє положення відносно вузла кріплення 7 (див. 
схему на Фіг.16). Після досягнення зазначеного 
першого крайнього положення притискного еле-
мента 8 блок керування 2 відключає напругу від 
електроприводу 5 виконавчого пристрою 4. Вал 11 
електроприводу 5 зупиняється і утримує притиск-
ний елемент 8 у першому крайньому положенні 
(переміщеним відповідно вправо - див. схему на 
Фіг.16). 

В зазначеному першому крайньому положенні 
притискного елемента 8 (див. схему на Фіг.16) пе-
рший з двох еластичних трубопроводів (позиція 
«Т»), вкладених до вузла кріплення 6 (а саме, в 
зазор f між елементами (позиція «Е») для проходу 
еластичних трубопроводів (позиція «Т») та гранню 
стінки (позиція 24) вузла кріплення 7 - див. схему 
на Фіг.3, Фіг.12 та Фіг.16), зазнає деформації під 
дією тиску з боку відповідного виступу 14 притиск-
ного елемента 8 (див. схеми на Фіг. 6-8), а його 
перетин зменшується до нуля, перекриваючи потік 
рідини (позиція «Р»), що рухається по трубопро-
воду (позиція «Т») (див. схему на Фіг.16). 

І навпаки, другий еластичний трубопровід (по-
зиція «Т») (відповідно, лівий - див. схему на Фіг.16) 
повністю звільняється від дії тиску з боку відповід-
ного виступу 14 притискного елементу 8, внаслідок 
чого його перетин під дією сил пружності з боку 

еластичних стінок 15 зазначеного еластичного 
трубопроводу (позиція «Т») досягає максимуму і 
повністю звільняє шлях для потоку рідини (позиція 
«Р»), що рухається трубопроводом (позиція «Т») 
(лівий трубопровід згідно зі схемою на Фіг.16). 

Через відрізок часу, тривалість якого визнача-
ється програмою роботи дозатора (позиція 1), за-
кладеною до блоку керування 2, зазначений блок 
керування 2 подає на електропривід 5 виконавчого 
пристрою 4 напругу зворотної полярності (позиція 
U2 - див. схему на Фіг.17). Завдяки тому, що елект-
ропривід 5 виконано у вигляді реверсивного елек-
тродвигуна, його вал 11 під дією напруги зворотної 
полярності (позиція U2) починає обертатися у зво-
ротному напрямку (позиція М2 - див. схему на Фіг. 
17). Механічний привід 9 (див. схеми на Фіг.9-11), 
прикріплений до валу 11 електроприводу 5, руха-
ючись разом з ним, передає обертове зусилля 
валу 11 на притискний елемент 8 (див. схеми на 
Фіг. 6-8) і пересуває його у друге крайнє положен-
ня відносно вузла кріплення 7 та грані стінки (по-
зиція 24) (див. схему на Фіг.17). Після досягнення 
зазначеного другого крайнього положення притис-
кного елемента 8, блок керування 2 відключає на-
пругу від електроприводу 5 виконавчого пристрою 
4. Вал 11 електроприводу 5 зупиняється і утримує 
притискний елемент 8 у другому крайньому поло-
женні (із зсувом вліво, коли лівий виступ 14 прити-
скного елемента 8 повністю передавить лівий тру-
бопровід (позиція «Т») - див., відповідно, схему на 
Фіг. 17). 

В другому крайньому положенні перший (пра-
вий - згідно зі схемою на Фіг. 17) з двох еластичних 
трубопроводів (позиція «Т»), вкладених до вузла 
кріплення 7 (а саме, в зазор f між елементами (по-
зиція «Е») для проходу еластичних трубопроводів 
(позиція «Т») та гранню стінки (позиція 24) - див. 
схеми на Фіг.3-5), повністю звільняється від дії 
тиску з боку відповідного виступу 14 притискного 
елементу 8, внаслідок чого його перетин під дією 
сил пружності з боку еластичних стінок 15 трубо-
проводу (позиція «Т») досягає максимуму і повніс-
тю звільняє шлях для потоку рідини (позиція «Р»), 
що рухається внутрішньою порожниною трубопро-
воду (позиція «Т») - а саме, правим трубопрово-
дом (згідно зі схемою на Фіг.17). 

І навпаки, другий еластичний трубопровід (по-
зиція «Т») - лівий трубопровід (згідно зі схемою на 
Фіг.17) зазнає деформації під дією тиску з боку 
відповідного виступу 14 притискного елемента 8, а 
його перетин зменшується до нуля, перекриваючи 
потік рідини (позиція «Р»), що рухається по зазна-
ченому трубопроводу (позиція «Т») - лівий трубо-
провід (згідно зі схемою на Фіг.17). 

Таким чином, пересуваючи притискний еле-
мент 8 з першого крайнього положення (згідно 
схеми на Фіг.16) в друге (згідно схеми на Фіг. 17) і 
навпаки, у відповідності до заданої програми ро-
боти, електронний дозатор (позиція 1) регулює 
потоки рідини (позиція «Р»), що рухаються пер-
шим та другим трубопроводами (позиція «Т») - 
відповідно, правим чи лівим згідно зі схемами на 
Фіг.16 та Фіг.17. 

Виконання заданої програми контролюється за 
допомогою органів індикації блоку керування 2 та 
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маніпулятора 3 і, при необхідності, може бути пе-
рерване за допомогою органів управління маніпу-
лятора 3 (див. блок-схему на Фіг.1). 

Завдяки тому, що пересування притискного 
елемента 8 з першого крайнього положення в дру-
ге і навпаки (див. відповідні схеми на Фіг.16 та 
Фіг.17) відбувається плавно під дією електропри-
воду 5, що керується напругою (відповідно, U1 чи 
U2) з блоку керування 2, виконавчий пристрій 4 
забезпечує можливість плавної регульованої зміни 
перетину еластичного трубопроводу (позиція «Т»), 
по якому рухається потік рідини (позиція «Р») - 
див., відповідно, схему на Фіг.1 та схеми на Фіг.16-
17. При цьому швидкість зміни перетину трубопро-
воду (позиція «Т») визначається як передаточним 
числом редуктора електроприводу 5, так і швидкі-
стю обертання валу 11 електроприводу 5, а вели-
чина перетину визначається ступенем наближення 
притискного елементу 8 (а саме, його виступу 14) 
до його крайнього положення (відносно елемента 
«Е») уздовж зазору f між елементом (позиція «Е») 
для проходу еластичних трубопроводів (позиція 
«Т») та гранню стінки 24) (див. конструктивно-
компонувальні схеми на Фіг.3-5). 

Завдяки тому, що електропривід 5 споживає 
електричну енергію лише під час пересування 
притискного елемента 8 до його першого або дру-
гого крайнього положення, досягається зменшення 

споживання електроенергії дозатором електро-
нним «Водограй» (позиція 1) під час його функціо-
нування. 

Підвищення ефективності застосування доза-
тора електронного «Водограй», який заявляється, 
у порівнянні з прототипом, досягається шляхом 
виконання електроприводу у вигляді реверсивного 
електродвигуна з редуктором, або у вигляді реве-
рсивного електродвигуна без редуктора, що за-
безпечує споживання електричної енергії тільки 
під час пересування притискного елемента. Під-
вищення ефективності застосування дозатора 
електронного «Водограй», який заявляється, у 
порівнянні з прототипом, досягається й тим, що 
шляхом керування величиною та полярністю на-
пруги, що подається на електропривід з блоку ке-
рування, забезпечується плавна/регульована змі-
на перетину кожного з еластичних трубопроводів, 
по яких рухається потік рідини. 

Джерела інформації: 
1. Газета «Газета по Киевски» від 13.11.2008 

року №261 (1359), стаття «Большая чистка», 
стор.14 - аналог. 

2. Рекламний проспект ОАО «Научно-
производственное предприятие «Сатурн» «При-
бор автоматического сифонного промывания». 
Киев, 2008 - прототип. 
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