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(57) 1. Захоплюючий пристрій (1) з множиною за-
хоплювачів (5), які розташовані в першій позиції з 
першим заданим кроком (А) між ними, що має 
привідний пристрій (7) для переміщення захоплю-
вачів (5) щонайменше в одну другу позицію, в якій 
захоплювачі (5) розташовані із другим заданим 
кроком (В) між ними, привід (7) має механічний 
передавальний вузол (9), який містить важільний 
механізм до захоплювачів (5), а передавальний 
вузол (9) для кожного захоплювача (5.1-5.6) міс-
тить щонайменше одну ланку (9.1-9.6), на якій за-
хоплювачі (5.1-5.6) підвішені для здійснення пово-
роту, при цьому привід впливає на ланку (9.3) 
одного із захоплювачів (5.2), а ланка (9.2, 9.5) що-
найменше одного з інших захоплювачів з'єднана 
за допомогою з'єднувального елемента (10.1, 10.2) 
з веденою ланкою (9.3), який відрізняється тим, 
що кожна ланка (9.1-9.6) має перший шарнір (11) 
на рамі (4), і привідний пристрій (7) містить пере-

давальну ланку (10) для переміщення двох суміж-
них захоплювачів (5) за траєкторією (W) різної до-
вжини, де для фіксування траєкторій (W) різної 
довжини з'єднувальні елементи (10.1, 10.2) з'єдна-
ні за допомогою шарнірів (13, 14) із ланкою (9.2, 
9.5) іншого захоплювача (5.1, 5.3), що має крок (х, 
у) до першого шарніра (11) ланки (9.1-9.6). 
2. Захоплюючий пристрій (1) за п. 1, який відріз-
няється тим, що множина захоплювачів (5) роз-
ташована на тримачі (6) групами (5.1, 5.2, 5.3, 5.4, 
5.5, 5.6) із фіксованим кроком (а, b) між ними, і 
тримачі (6.1, 6.2, 6.3, 6.4, 6.5, 6.6) мають можли-
вість переміщення за допомогою привода (7). 
3. Захоплюючий пристрій (1) за п. 2, який відріз-
няється тим, що захоплювачі (5) розташовані що-
найменше в один ряд і що захоплювачі (5) мають 
можливість переміщення разом у ряді. 
4. Захоплюючий пристрій (1) за одним із пп. 1-3, 
який відрізняється тим, що він виконаний у формі 
захоплюючої головки з рамою (4), множина трима-
чів (6) встановлена на рамі (4) з перемінною відс-
танню між ними, на якій у кожному разі група (5.1-
5.6) захоплювачів (5) розташована з фіксованим 
кроком (а, b) між ними, і привідний пристрій (7) з 
механічним передавальним пристроєм (9, 10) що-
найменше на одному тримачі (6) для зміни кроку 
(А, В) між тримачами (6). 
5. Захоплюючий пристрій (1) за одним із пп. 2-4, 
який відрізняється тим, що передавальний вузол 
(9) для кожної групи захоплювачів (5.1-5.6) містить 
щонайменше одну ланку (9.1-9.6), на якій підвіше-
на відповідна група захоплювачів (5.1-5.6) для 
здійснення повороту, при цьому пристрій впливає 
на ланку (9.3) однієї з груп захоплювачів (5.2), а 
ланка (9.2, 9.5) щонайменше однієї іншої групи 
захоплювачів (5.1, 5.3) з'єднана за допомогою 
з'єднувального елемента (10.1, 10.2) із веденою 
ланкою (9.3). 

 
 

 
 

Винахід відноситься до захоплюючого при-
строю, застосовуваному, наприклад, у транспор-

тувальному й обробному устаткуванні для захоп-
лювання і переміщення продуктів. 
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Відома велика кількість пристроїв такого типу, 
часто виконуваних у формі захоплюючих голівок, у 
яких об'єднана велика кількість одиничних захоп-
лювачів, що нерідко мають вигляд присмоктуваль-
них голівок. Захоплювачі встановлюються на рамі, 
разом з якою вони переміщаються, тобто, зокре-
ма, опускаються на продукти, які необхідно захо-
пити, піднімаються з захопленими продуктами і 
переміщаються убік. Для виконання цієї функції 
відстань між захоплювачами повинна точно відпо-
відати відстані між переміщуваними продуктами. 
Однак, можливі такі задачі по транспортуванню і 
переносу, у яких відстань між продуктами необхід-
но зменшувати або збільшувати. 

Задачею даного винаходу є створення конс-
труктивно простого й ефективного пристрою, що 
дозволяє змінювати відстань між захоплювачами. 

Дана задача вирішується шляхом створення 
пристрою, ознаки якого викладені в п. 1 формули 
винаходу. 

Відповідно до запропонованого варіанта реа-
лізації даного винаходу вказана зміна відстані 
здійснюється захоплюючим пристроєм, з яким так 
або інакше переміщаються об'єкти. Тому наведе-
ний варіант реалізації винаходу особливо кращий 
для виконання задач по транспортуванню, де пот-
рібна висока швидкість переміщення, наприклад, 
при транспортуванні пакетів, заповнених напоями, 
або аналогічних продуктів. 

Кращі окремі варіанти викладені в залежних 
пунктах формули винаходу. 

Далі наведено більш докладний опис винаходу 
з посиланнями на прикладені креслення, де зо-
бражено : 

Фіг.1 - схематичний вигляд спереду транспор-
тера з захоплюючим пристроєм відповідно до ви-
находу, 

Фіг.2 - вигляд зверху захоплюючого пристрою, 
зображеного на Фіг.1, 

Фіг.3 - захоплюючий пристрій, зображений на 
Фіг.1, з місцевим розрізом, при розташуванні захо-
плювачів з першим кроком і 

Фіг.4 - захоплюючий пристрій, зображений на 
Фіг.1, з місцевим розрізом. при розташуванні захо-
плювачів із другим кроком. 

На Фіг.1 і 2 запропонований захоплюючий при-
стрій 1 показаний як частина транспортуючого 
пристрою 2. Однак захоплюючий пристрій 1 може 
також являти собою частину технологічної машини 
або аналогічного устаткування. 

Транспортуючий пристрій 2 призначений спе-
ціально для високошвидкісного транспортування 
об'єктів, які не показані на кресленні (наприклад, 
упаковка для харчових продуктів, зокрема, запов-
нених пластикових пакетів, у тому числі відомих 
стійких пакетів для напоїв). При цьому пристрій 1 
придатний, наприклад, для знімання об'єктів із 
транспортуючого пристрою 2 і розміщення їх, на-
приклад, у зовнішнім упаковці. 

Транспортуючий пристрій 2 має велику кіль-
кість конвеєрних ліній 3. У даному варіанті реалі-
зації винаходу зображено шість конвеєрних ліній 
3.1-3.6, виконаних у формі конвеєрних стрічок, на 
яких транспортують об'єкти, відкриті зверху. Кон-

веєрні лінії 3 переміщаються в напрямку перемі-
щення F. 

Захоплюючий пристрій 1 установлюють над 
конвеєрними лініями 3 для переміщення принайм-
ні, у горизонтальному напрямку Н (поперечно і/або 
подовжньо напрямку переміщення F). Таким чином 
захоплюючий пристрій може переміщатися з зо-
браженої позиції над конвеєрними лініями 3 у по-
зицію, у якій об'єкти можуть бути розміщені за ме-
жами конвеєрних ліній 3. Захоплюючий пристрій 1 
включає раму 4, на якій установлені, переважно в 
одній загальній площині, велика кількість захоп-
лювачів 5. Бажано виконувати захоплюючий при-
стрій 1 таким чином, щоб захоплювачі 5 могли 
переміщатися у вертикальному напрямку V, щоб 
опускатися на об'єкти і підніматися над ними або з 
ними з конвеєрних ліній 3. Переміщення в напрям-
ку подвійної стрілки V може здійснювати одинар-
ний захоплювач 5 і/або рама 4. 

Захоплювачі 5 у кращому варіанті виконання 
мають вигляд присмоктувальних голівок із пнев-
матичним приводом, застосування яких у захоп-
люючих пристроях уже відомо. 

Захоплювачі 5 об'єднуються в групи 5.1-5.6, 
кожна з яких містить захоплювачі 5, установлені на 
тримачу 6 з попередньо заданим кроком a, b між 
ними. У показаному прикладі представлено шість 
груп 5.1-5.6 захоплювачів, які у кожному випадку 
прикріплені до відповідних тримачів 6.1-6.6, при 
цьому кількість груп і кількість тримачів відповідає 
числу конвеєрних ліній 3. 

Усі групи 5.1-5.6 містять однакову кількість 
тримачів. У показаному на кресленнях варіанті 
реалізації винаходу кожна група 5.1-5.6 містить 
два ряди тримачів, розташованих один за одним у 
напрямку F переміщення конвеєрних ліній 3. У цих 
двох рядах захоплювачі 5 розташовані попарно 
один напроти одного, при цьому фіксований крок а 
між рядами і фіксований крок b (показаний тільки 
як приклад на Фіг.2) між тримачами у ряду є одна-
ковим для всіх захоплювачів 5. Тримачі 6.1-6.6 
груп 5.1-5.6 установлені практично паралельно 
конвеєрним лініям 3.1-3.6. 

У показаному варіанті реалізації винаходу ко-
жна з груп 5.1-5.6 захоплювачів 5 обслуговує одну 
з конвеєрних ліній 3.1-3.6 транспортуючого при-
строю 2, при цьому до кожного тримача 6.1-6.6 
прикріплені захоплювачі, що обслуговують відпо-
відну конвеєрну лінію 3. Однак кількість тримачів 
6, що відповідають конвеєрній лінії 3, а також кіль-
кість захоплювачів у кожній групі і/або їхнє розта-
шування можна змінювати й адаптувати до об'єк-
тів, що підлягають переміщенню. В окремому 
випадку, кожна група може містити один єдиний 
захоплювач. 

У показаному на кресленнях варіанті реаліза-
ції винаходу для груп 5.1-5.6 або їхніх тримачів 
6.1-6.6 у напрямку, поперечному напрямку транс-
портування F, установлений крок А, який погодже-

ний із кроком А конвеєрних ліній 3 таким чином, 
щоб захоплювачі 5 кожної групи 5.1-5.6, що опус-
каються в напрямку стрілки V на конвеєрні лінії 3, 
могли безперешкодно вступати в контакт з об'єк-
тами, що надходять по відповідних конвеєрних 
лініях 3.1-3.6. 
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Запропонований захоплюючий пристрій 1 до-
зволяє змінювати відстань між групами в напрям-
ку, поперечному напрямку транспортування F. 
Зміна відстані здійснюється завдяки приводу 7, за 
допомогою якого захоплювачі 5 переміщаються 
відносно рами 4, так що відстань між групами 5.1-
5.6 зменшується або збільшується. 

У показаному варіанті реалізації винаходу від-
стань варіюється за допомогою приводу 7, який 
щонайменше частково механізований. Привід 7 
містить циліндри 8, зокрема, пневматичні цилінд-
ри, а також містить механічний передавальний 
вузол 9, який у кращому варіанті є на кожному із 
тримачів 6. За допомогою механічних вузлів 9 гру-
пи захоплювачів 5.1-5.6 або їх тримачі 6.1-6.6 мо-
жна зводити або розводити в напрямку подвійної 
стрілки S відносно рами 4. Можна також виконати 
один із тримачів зафіксованим на рамі 4, і перемі-
щати решту тримачів, наближаючи їх до зафіксо-
ваного тримача або віддаляючи від нього. 

У показаному варіанті реалізації винаходу 
тримачі 6 об'єднані у групи, які переміщаються 
загальними приводними засобами (у даному ви-
падку пневматичними циліндрами і передаваль-
ними вузлами). Таким чином, тримачі 6.1-6.3 пе-
реміщаються спільно одним або декількома 
першими пневматичними циліндрами 8.1, а три-
мачі 6.4-6.6 переміщаються спільно одним або 
декількома другими пневматичними циліндрами 
8.2. Передавальний вузол 9 забезпечує перемі-
щення групи захоплювачів 5.1-5.6 або їхніх трима-
чів 6.1-6.6 у всіх випадках на попередньо задану 
величину W переміщення, яка може варіюватися 
для різних груп тримачів, і яка фактично може бути 
такою, що як більший крок А, також і менший крок 
В у кожному випадку є однаковими для усіх трима-
чів 6 або груп захоплювачів. 

У показаному варіанті реалізації винаходу пе-
редавальний вузол 9 містить передавальну ланку 
10, яка забезпечує різні траєкторії W. Передаваль-
ний вузол 9 виконаний у виді важільного механіз-
му, який включає щонайменше одну ланку, пере-
важно дві ланки на один тримача 6. Для наочності 
на Фіг.3 і 4 показана тільки половина захоплюючо-
го пристрою 1, до якого відносяться наведені далі 
пояснення. При цьому на підставі Фіг.1 і 2 легко 
представити, що друга половина виконана іденти-
чно першій і є її дзеркальним відображенням. Кож-
ному тримачу 6 відповідає одна ланка, переважно 
дві ланки 9.1, 9.2, 9.3, 9.4, 9.5 і 9.6 передавального 
вузла 9. Ланки 9.1-9.6 у кожному випадку з'єднані з 
відповідним першим шарніром 11 на рамі 4 і дру-
гим шарніром 12 на тримачі 6. Пари ланок 9.1 і 9.2, 
9.3 і 9.4, 9.5 і 9.6, зв'язані з відповідним тримачем 
6, розташовані паралельно одна одній. Усі ланки 
9.1-9.6 мають однакову довжину. Відстань між ша-
рнірами 11 або 12 відповідних тримачів 6 є одна-
ковою для усіх тримачів 6. Таким чином, кожний із 
тримачів 6 усіх груп захоплювачів може поверта-
тися навколо шарнірів 11, 12 відповідних ланок, 
переміщуючись, відповідно, у паралельному на-
прямку. 

У показаному на кресленнях варіанті реаліза-
ції винаходу пневматичний циліндр 8.1 приводу 7 
з'єднаний з центральним тримачем 6.2. Це з'єд-

нання здійснюють шляхом подовження одної з 
ланок, а, саме, ланки 9.3, за шарнір 11.3 на рамі 4, 
так що ланка 9.3 утворює двоплечий важіль. Пне-
вматичиний цилиндр 8.1 за допомогою шарніра 8а 
приєднаний до ланки 9.3 і повертає її навколо ша-
рніра 11.3 для безпосереднього привода повороту 
центрального тримача 6.2. 

Безпосередньо відомий тримач 6.2 з'єднаний 
із двома іншими тримачами 6.1 і 6.3 для передачі 
руху. Таким чином, пневматичний циліндр 8.1 мо-
же повертати всі три тримача 6.1, 6.2 і 6.3. З'єд-
нання здійснене за допомогою з'єднувальних еле-
ментів 10.1 і 10.2 передавальної ланки 10. 
З'єднувальний елемент 10.1 з'єднує відомий три-
мач 6.2 з іншим сусіднім тримачем, а саме з біч-
ним тримачем 6.1, у той час як з'єднувальний 
елемент 10.2 з'єднує відомий тримач 6.2 з іншим 
сусіднім тримачем 6.3. При цьому з'єднувальний 
елемент 10.1 з'єднаний із шарніром 12.3 тримача 
6.2 і зі своїм власним шарніром 13, який розміще-
ний на приєднаній ланці 9.2 сусіднього тримача 
6.1. З'єднувальний елемент 10.2 може проверта-
тися в шарнірі 12.5 іншого сусіднього тримача 6.3, 
а для забезпечення повороту з'єднаний зі своїм 
власним шарніром 14, який розміщений на сусідній 
ланці 9.4. 

Положення шарнірів 13 і 14 відносно шарнірів 
11.2 або 11.4 відповідно переміщувальних ланок 
9.2 і 9.4, визначає величину W переміщення відпо-
відного приєднаного тримача, коли пневматичний 
циліндр 8.1 переміщає відомий тримач. У показа-
ному на кресленнях варіанті реалізації винаходу 
шарнір 13 з'єднувального елемента 10.1 на ланці 
9.2 розташований на відстані х від шарніра 11.2 
ланки 9.2, а шарнір 14 з'єднувального елемента 
10.2 на ланці 9.4 розташований на відстані у від 
шарніра 11.4 ланки 9.4. Відстань х перевищує від-
стань у, тому для повороту двох ланок 9.3 і 9.4 на 
однаковий кут шарнір 13 повинний проходити бі-
льший шлях відносно шарніра 11.2, ніж шарнір 14 
відносно шарніра 11.4. Це означає, що тримач 6.1 
переміщається більше, ніж тримач 6.2, а тримач 
6.3 переміщається менше, ніж тримач 6.2. Для 
того, щоб крок В між усіма тримачами 6.1, 6.2 і 6.3 
після повороту залишався постійним, необхідно, 
щоб при постійному кроці А величини переміщен-
ня тримачів 6.1, 6.2 і 6.3 співвідносилися б як 
5:3:1.Таким чином, якщо переміщення тримача 6.3 
(половина різниці між А і В) дорівнює 1, то центра-
льний тримач 6.2 повинний переміщатися в три 
рази далі, а бічний тримач 6.1 - у 5 разів далі, коли 
пневматичний циліндр 8.1 переміщається з право-
го крайнього положення, показаного на Фіг.3, у 
ліве крайнє положення, показане на Фіг.4. 

Кінцеві позиції циліндрів 8 і передавального 
вузла 9 з передавальною ланкою 10 повинні бути 
узгоджені таким чином, щоб тримачі 6.1-6.3 перек-
лючалися між кроком А і кроком В симетрично від-
носно своєї нульової позиції, обумовленою силою 
ваги, тому тримачі 6 при кроці А і кроці В знахо-
дяться на однаковій відстані по вертикалі від кон-
веєрних ліній 3. Як показано на Фіг.3 і 4, це забез-
печується за рахунок установлення великого 
первісного відхилення змінної величини. Розхо-
дження відстаней по вертикалі, що виникає вна-
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слідок різної довжини пройденого шляху W, можна 
компенсувати за рахунок різної висоти конструкти-
вних компонентів, наприклад, захоплювачів 5. Та-
ким чином забезпечують що всі захоплювачі 5 при 
захопленні об'єктів розташовуються в площині, яка 
проходить практично паралельно площини транс-
портування. 

Якщо наприклад, за допомогою запропонова-
ного захоплюючого пристрою 1 потрібно знімати з 
конвеєрних ліній 3 об'єкти, які розподілені з вели-
ким кроком А, то захоплюючий пристрій 1 вирів-
нюють так, щоб його групи захоплювачів 5.1-5.6 
проходили паралельно над конвеєрними лініями 
3.1-3.6. Захоплюючий пристрій 1 або захоплювач 5 
опускаються на об'єкти і захоплюють їх. Потім за-
хоплювачі 5 або захоплюючий пристрій 1 підніма-
ється, захоплюючи за собою об'єкти з конвеєрних 
ліній 3. Далі захоплюючий пристрій 1 переміща-
ється в горизонтальному напрямку Н, переважно 
поперечно напрямку транспортування F, щоб ви-
вести об'єкти з зони транспортуючого пристрою 2. 
Якщо об'єкти потрібно розташувати з меншим кро-
ком В, пускають у хід привід 7. Циліндри перемі-
щаються в кінцеву позицію, показану на Фіг.4, і 
групи захоплювачів зближаються один з одним у 
напрямку подовжньої центральної площини захо-
плюючого пристрою доти, поки відстань між гру-
пами захоплювачів не зменшиться до величини 
меншого кроку В, або не буде зведена нанівець. 

При цьому в кращому варіанті реалізації винаходу 
крок В встановлюють таким чином, щоб відстань 
між захоплювачами 5, зверненими один до одного 
в сусідніх групах захоплювачів, дорівнювало би 
відстані між захоплювачами 5 у всіх групах захоп-
лювачів. 

Потім об'єкти можуть бути поміщені, напри-
клад, у велику зовнішню упаковку. Після цього 
захоплюючий пристрій знову переміщається до 
конвеєрних ліній, і групи захоплювачів розподіля-
ються з великим кроком А в відповідності з кроком 
конвеєрних ліній 3. 

Як різновид описаного і показаного на крес-
леннях варіанта реалізації винаходу може служити 
захоплюючий пристрій, який відповідно до винахо-
ду виконаний таким чином, щоб забезпечити мож-
ливість зміни відстані між усіма захоплювачами в 
напрямку, поперечному напрямку руху транспор-
туючого пристрою. Це означає, що кожна група 
складається з одного єдиного захоплювача або 
одного ряду захоплювачів. Захоплюючий пристрій 
відповідно до винаходу може бути адаптований до 
виконання найрізноманітніших задач і модифіко-
вано з урахуванням типу і конструкції захоплюва-
чів. Крім того, пристрій може бути постачено конт-
ролером, який буде установлювати величини 
кроку А і В, а також будь-яку кількість проміжних 
між А і В кроків. 

 
 
 
 
 
 
 

 



9 93193 10 
 

 

 

 
 
 
 
 

  
 

Комп’ютерна верстка М. Ломалова Підписне Тираж 23 прим. 

Міністерство освіти і науки України 

Державний департамент інтелектуальної власності, вул. Урицького, 45, м. Київ, МСП, 03680, Україна 

ДП “Український інститут промислової власності”, вул. Глазунова, 1, м. Київ – 42, 01601 


