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(57) Кроковий конвеєр, що містить встановлену на 
основі нерухому раму, рухому раму, з’єднану з 
механізмом підйому та переміщення рухомої рами, 
який зв'язаний із приводом та містить синхронізу-
ючу тягу, який відрізняється тим, що на нерухо-
мій та рухомій рамі, на відстані одна від одної, 
встановлені паралельні горизонтальні напрямні 
таким чином, що відстань між напрямними неру-
хомої рами перевищує горизонтальний розмір по-
перечного перерізу напрямних рухомої рами, а 
механізм підйому та переміщення рухомої рами 
виконаний у вигляді двох, встановлених парале-

льно та зв'язаних вказаною синхронізуючою тягою, 
валів, на яких за допомогою підшипникової опори 
встановлена рухома рама та кінці яких з’єднані з 
нерухомою рамою з можливістю обертання зазна-
чених валів, а один з кінців одного з валів з'єдна-
ний з приводом обертання, до того ж кожний кі-
нець кожного із валів містить дві додаткові ділянки 
з циліндричними поверхнями, а поздовжні осі си-
метрії кожного вала і двох, належних одному із 
його кінців, ділянок паралельні і розташовані на 
відстані між собою, причому вказані ділянки одно-
го кінця кожного вала являють собою дзеркальне 
відображення ділянок другого кінця вала, крім то-
го, зазначена синхронізуюча тяга виконана з кіль-
цеподібними кінцями, що з’єднані з відповідними 
циліндричними поверхнями валів, які не з'єднані з 
рухомою та нерухомою рамами, причому пристрій 
додатково містить орієнтуючий барабан, встанов-
лений над рухомою рамою таким чином, що його 
поздовжня вісь симетрії розташована горизонта-
льно і перпендикулярна напрямним рухомої рами.

 
 

 
 

Корисна модель відноситься до транспортую-
чих засобів, а саме до крокових конвеєрів, і може 
бути застосована у хімічній, харчовій, гірничій та 
інших галузях промисловості та у сільському гос-
подарстві для транспортування одиничних ванта-
жів, зокрема, жорстких та м'яких контейнерів (міш-
ків), наповнених сипучими матеріалами, з 
одночасним ущільненням сипучого матеріалу у 
контейнері. 

Найбільш оптимальним для транспортування 
контейнерів (м'яких контейнерів) з сипучими мате-
ріалами, з урахуванням необхідності переміщення 
вантажів із значною відмінністю ваги, є крокові 
конвеєри. У той же час, при транспортуванні у м'я-
ких контейнерах (мішках) сухих сипучих, порошко-
подібних та зернистих матеріалів часто виникає 
необхідність ущільнення м'яких контейнерів для 
зручності складування. Вказане може досягатися 
завдяки ущільненню самого матеріалу, що міс-

титься у м'яких контейнерах в процесі транспорту-
вання. 

Відомий пристрій для переміщення вантажів 
(Патент Російської Федерації № 2133706, МПК В 
65 G 25/00, В 66 F 19/00, дата публікації 
27.01.1999). 

Згідно із описом до вказаного патенту, при-
стрій містить корпус, на якому встановлені дві 
опори для переміщення на них вантажу. Одна з 
опор має приводи її вертикального і горизонталь-
ного переміщення. Кожний з приводів містить по-
рожні пружні елементи відповідно вертикального 
та горизонтального переміщення, які виконані од-
наковими і поєднані з джерелом тиску робочого 
середовища. Інша опора має аналогічний привод 
горизонтального переміщення з порожніми пруж-
ними елементами горизонтального переміщення, 
поєднаними з джерелом тиску робочого середо-
вища. 
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Як зазначено в описі винаходу, у вихідному 
положенні вантаж знаходиться на першій носійній 
опорі, що розташована вище другої опори. Споча-
тку через трубки (колектор) подають тиск в пружні 
елементи вертикального переміщення. Під дією 
тиску кривизна цих пружних елементів змінюється 
і кінці Їх переміщуються до верху, піднімають за-
кріплені на них трубчасті елементи горизонтально-
го переміщення із закріпленою на них першою 
носійною опорою. Підіймаючись над другою опо-
рою, перша опора відриває від неї вантаж. Потім 
через колектор із гнучкими трубками подають тиск 
в пружні елементи горизонтального переміщення. 
Кривизна пружних елементів горизонтального пе-
реміщення змінюється під дією тиску, і перша опо-
ра разом із вантажем переміщується у горизонта-
льному напрямку на величину кроку h відносно 
другої носійної опори. Потім знижують тиск у пру-
жних елементах вертикального переміщення і пе-
рша опора опускає вантаж на другу опору в іншо-
му місці на відстані h. У цей момент одночасно 
знижують тиск у пружних елементах горизонталь-
ного переміщення, і перша опора повертається у 
початкове положення. Потім подають тиск в пружні 
елементи горизонтального переміщення другої 
опори, тим самим переміщуючи другою опорою 
вантаж у горизонтальному напрямку на один крок 
відносно першої опори. Після цього подають тиск в 
пружні елементи вертикального переміщення і 
цикл повторюється. Як тільки перша опора підні-
має вантаж, переміщений на відстань 2h відносно 
колишнього положення над другою опорою, у цей 
момент знижують тиск у пружних елементах гори-
зонтального переміщення другої опори і вони по-
вертаються у початкове положення. 

Описаний пристрій має ряд суттєвих недоліків. 
Так, наявність декількох приводів зворотно-
поступального руху вантажоносіїв, що містять від-
повідні порожні пружні елементи, суттєво усклад-
нює конструкцію пристрою та підвищує експлуата-
ційні витрати. Крім того, застосування порожніх 
пружних елементів безумовно потребує додатко-
вих витрат на постійне створення тиску. Подача 
тиску у пружні елементи може відбуватися лише 
синхронно у певній послідовності, та потребує до-
даткових витрат часу. Обов'язкова синхронність дії 
пружних елементів суттєво знижує надійність при-
строю, порушення вказаної синхронності відразу 
призведе до зупинки переміщення вантажу та мо-
же призвести до пошкодження чи руйнування 
конструктивних елементів самого пристрою. Опи-
саний пристрій, у разі збільшення швидкості руху 
носійних опор, може забезпечити вібраційне ущі-
льнення м'яких контейнерів з сипучими порошко-
подібними матеріалами, однак, з урахуванням не-
обхідності забезпечення синхронної дії пружних 
елементів, а також загального конструктивного 
виконання рухомої частини пристрою, застосуван-
ня описаного пристрою для переміщення вантажів, 
який являє собою кроковий конвеєр, для ущіль-
нення м'яких контейнерів призведе до зменшення 
надійності пристрою, його значно швидкого зносу 
та виходу з ладу. 

Крім того, відомий кроковий конвеєр (Патент 
Російської Федерації № 2193515, МПК В 65 G 
25/04, дата публікації 27.11.2002). 

Згідно із описом до вказаного патенту, кроко-
вий конвеєр містить плоский лінійний асинхронний 
двигун, що складається з індукторів, встановлених 
жорстко на основі, і ротора, що одночасно є жорс-
тким транспортуючим елементом. Останній скла-
дається з пластин та листа. Перша пластина вико-
нана з металу, що має високу електропровідність 
(алюміній, мідь), друга пластина - з феромагнітно-
го металу, а лист, прикріплений до другої пластини 
і звернений до вантажу, що транспортується, ви-
конаний з матеріалу з високими фрикційними вла-
стивостями. Транспортуючий елемент з боку на-
прямку транспортування та з протилежного боку 
жорстко з'єднаний з пружними елементами, закрі-
пленими, у свою чергу, на основі. Ролики, встано-
влені на штангах з пружними елементами, розта-
шовують транспортуючий елемент паралельно до 
нерухомої рами та індукторів. Штанги встановлені 
в отворах основи перпендикулярно до транспор-
туючого елемента. При вільному стані пружних 
елементів лист транспортуючою поверхнею висту-
пає над поверхнею нерухомої рами. Транспортую-
чий елемент може обмежено переміщатися на 
пружних елементах перпендикулярно, а на роли-
ках паралельно робочій поверхні індукторів. Індук-
тори підключені до джерела змінного струму через 
блок керування. Вантаж, що транспортується, роз-
ташований на транспортуючому елементі, причо-
му ширина останнього менше ширини вантажу. 

Як зазначено в описі до патенту, блок керу-
вання підключає індуктори до джерела змінного 
струму. Індуктори створюють електромагнітне по-
ле, яке прикладають до пластини транспортуючого 
елемента, в результаті чого останній, стискаючи 
пружні елементи, притягується до робочої поверх-
ні індукторів. В результаті цього, в деякий момент 
вантаж, що транспортується, лягає на нерухому 
раму. Потім електромагнітне поле, спрямоване 
уздовж пластини, спонукає у ній електрорушійну 
силу й електричний струм. При взаємодії електро-
магнітного поля і електричного струму виникає 
електромагнітна сила, що приводить транспорту-
ючий елемент у рух на роликах у напрямку елект-
ромагнітного поля, наприклад убік пружного еле-
мента. При цьому перший пружний елемент 
стискається, а другий елемент розтягується. Після 
відключення блоком керування індукторів від дже-
рела змінного струму електромагнітні сили зника-
ють, потенційна енергія пружних елементів повер-
тається транспортуючому елементові. Під дією 
попередньо стиснутих пружних елементів транс-
портуючий елемент піднімається і піднімає вантаж, 
що транспортується, над нерухомою рамою. Потім 
під дією пружних елементів на роликах транспор-
туючий елемент разом з вантажем переміщується 
убік транспортування. 

Створення електромагнітного поля індукторів, 
необхідного як для притягання транспортуючого 
елемента до робочої поверхні індукторів, так і для 
створення електрорушійної сили, що приводить 
транспортуючий елемент у рух на роликах, приз-
веде до значних витрат електроенергії. Крім того, 
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робота крокуючого конвеєра, а саме вертикальне 
та горизонтальне переміщення транспортуючого 
елемента, може відбуватися лише поетапно, у 
певній послідовності, та потребує додаткових ви-
трат часу. Описаний пристрій, у разі збільшення 
швидкості руху транспортуючого елемента, може 
забезпечити вібраційне ущільнення м'яких контей-
нерів з сипучими порошкоподібними матеріалами, 
однак, з урахуванням загального конструктивного 
виконання рухомої частини пристрою та способу 
його роботи, застосування описаного пристрою 
для переміщення вантажів, який являє собою кро-
ковий конвеєр, для ущільнення м'яких контейнерів 
призведе до зменшення надійності пристрою, зна-
чно швидкого зносу виробу та до суттєвого підви-
щення, і без того значних, витрат електроенергії. 

Найбільш близьким за технічною суттю до 
крокового конвеєра, що заявляється, та обраним 
за найбільш близький аналог є кроковий конвеєр 
за патентом України № 9573 (МПК В 65 G 25/08, 
дата публікації 17.10.2005). 

Згідно з описом до вказаного патенту, кроко-
вий конвеєр містить нерухому раму, виконану у 
вигляді зварених плит, які закріплені на фундаме-
нті, рухому носійну раму, виконану у вигляді звар-
ної металоконструкції, яка встановлена між пли-
тами нерухомої рами та одноплечові важелі, 
шарнірно встановлені одним боком на фундамен-
ті, а другим боком взаємно поєднані опорними і 
фіксуючими роликами з рухомою носійною рамою, 
при цьому опорні ролики встановлені на осях ва-
желів, а фіксуючі ролики встановлені на осях 
кронштейнів, шарнірно закріплених на осях важе-
лів. Важелі зв'язані між собою тягами, які регулю-
ються гайками. Привод підйому є перший гідроци-
ліндр, а привід переміщення - другий гідроциліндр. 

Як зазначено в описі до патенту, спочатку од-
ноплечові важелі знаходяться в крайньому похи-
лому положенні, при цьому рухома носійна рама 
знаходиться в зоні приймання вантажу з першої 
позиції у крайньому опущеному положенні. Вантаж 
за допомогою окремих транспортних засобів вста-
новлюється на першу позицію нерухомої рами. Під 
дією першого гідроциліндра важелі повертаються 
навколо шарніра і установлюються у вертикаль-
ному положенні, піднімаючи носійну раму, яка 
спирається на опорні ролики важелів, у крайнє 
верхнє положення. При цьому рухома носійна ра-
ма підхоплює вантаж і трохи піднімає його вище 
рівня нерухомої рами. Далі під дією другого гідро-
циліндра рухома носійна рама з вантажем пере-
міщується на встановлений крок на опорних роли-
ках важелів. Потім під дією першого гідроциліндра 
важелі обертаються навколо осі і установлюються 
у крайньому нахиленому положенні, опускаючи 
при цьому рухому носійну раму нижче рівня неру-
хомої рами та встановлюючи таким чином вантаж 
на другу позицію нерухомої рами. Далі під дією 
гідроциліндра рухома носійна рама повертається у 
початкове положення, перемішуючись на опорних 
роликах важелів. 

Після цього цикл роботи конвеєра повторю-
ється, переміщуючи вантажі з однієї позиції на 
другу через інтервали часу, які відповідають ритму 
технологічного процесу. 

Отже, наявність двох приводів (у вигляді двох 
гідроциліндрів) зворотно-поступального руху ру-
хомої рами - в площині напрямку транспортування 
та у площині, що перпендикулярна останній, сут-
тєво ускладнює конструкцію пристрою та підвищує 
експлуатаційні витрати. Крім того, застосування 
гідроциліндрів безумовно потребує додаткових 
витрат на створення в них тиску. Робота гідроци-
ліндрів, як і елементів механізму підйому та пере-
міщення рухомої рами, може відбуватися лише 
синхронно у певній послідовності та потребує до-
даткових витрат часу. Обов'язкова синхронність дії 
гідроциліндрів суттєво знижує надійність при-
строю. Описаний пристрій, у разі збільшення шви-
дкості руху рухомої рами, може забезпечити віб-
раційне ущільнення м'яких контейнерів з сипучими 
порошкоподібними матеріалами, однак, з ураху-
ванням необхідності забезпечення синхронної дії 
гідроциліндрів, а також загального конструктивного 
виконання рухомої частини пристрою, застосуван-
ня описаного пристрою для переміщення вантажів, 
який являє собою кроковий конвеєр, для ущіль-
нення м'яких контейнерів призведе до зменшення 
надійності пристрою та до значно швидкого зносу 
виробу. 

З урахуванням вищезазначеного, ознаками 
найбільш близького аналога, що збігаються з сут-
тєвими ознаками запропонованої корисної моделі, 
є встановлена на основі нерухома рама, рухома 
рама, поєднана з механізмом підйому та перемі-
щення рухомої рами, який пов'язаний з приводом 
та містить синхронізуючу тягу. 

В основу корисної моделі поставлено задачу 
створення крокового конвеєра з можливістю за-
безпечення вібраційного ущільнення м'яких кон-
тейнерів з сипучими порошкоподібними матеріа-
лами в процесі їх транспортування. 

Поставлена задача вирішена за рахунок того, 
що у кроковому конвеєрі, що містить встановлену 
на основі нерухому раму, рухому раму, поєднану з 
механізмом підйому та переміщення рухомої рами, 
який пов'язаний із приводом та містить синхроні-
зуючу тягу, відповідно до корисної моделі, на не-
рухомій та рухомій рамі, на відстані одна від одної, 
встановлені паралельні горизонтальні напрямні 
таким чином, що відстань між напрямними неру-
хомої рами перевищує горизонтальний розмір по-
перечного перетину напрямних рухомої рами, а 
механізм підйому та переміщення рухомої рами 
виконаний у вигляді двох, встановлених парале-
льно та пов'язаних вказаною синхронізуючою тя-
гою, валів, на яких за допомогою підшипникової 
опори встановлена рухома рама та кінці яких по-
єднані з нерухомою рамою з можливістю обертан-
ня зазначених валів, а один з кінців одного з валів 
з'єднаний з приводом обертання, до того ж, кож-
ний кінець кожного із валів містить дві додаткові 
ділянки з циліндричними поверхнями, а поздовжні 
вісі симетрії кожного валу і двох, приналежних 
одному із його кінців, ділянок паралельні і розта-
шовані на відстані між собою, при цьому, вказані 
ділянки одного кінця кожного валу являють собою 
дзеркальне відображення ділянок другого кінця 
валу, крім того, зазначена синхронізуюча тяга ви-
конана з кільцеподібними кінцями, що поєднані з 
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відповідними циліндричними поверхнями валів, які 
не поєднані з рухомою та нерухомою рамами, при 
цьому, пристрій додатково містить орієнтуючий 
барабан, встановлений над рухомою рамою таким 
чином, що його поздовжня вісь симетрії розташо-
вана горизонтально і перпендикулярна напрямним 
рухомої рами. 

Саме ці ознаки необхідні і достатні для вирі-
шення поставленого завдання. 

Встановлення на нерухомій та рухомій рамі, 
на відстані одна від одної, паралельних горизон-
тальних напрямних таким чином, що відстань між 
напрямними нерухомої рами перевищує горизон-
тальний розмір поперечного перетину напрямних 
рухомої рами, призводить до утворення опорної 
поверхні нерухомої рами та носійної опорної пове-
рхні рухомої рами, які, виходячи із свого конструк-
тивного виконання, забезпечуватимуть необхідне 
вібраційне ущільнення м'яких контейнерів під час 
транспортування. 

Виконання механізму підйому та переміщення 
рухомої рами у вигляді двох, встановлених пара-
лельно та пов'язаних вказаною синхронізуючою 
тягою, валів, на яких за допомогою підшипникової 
опори встановлена рухома рама, поєднання кінців 
валів з нерухомою рамою з можливістю обертання 
зазначених валів, з'єднання одного з кінців одного 
валу з приводом обертання, виконання кожного 
кінця кожного з валів з двома додатковими ділян-
ками з циліндричними поверхнями, те, що поздов-
жні осі симетрії кожного валу і двох, приналежних 
одному з його кінців, ділянок паралельні і розта-
шовані на відстані між собою, а також те, що вка-
зані ділянки одного кінця кожного валу являють 
собою дзеркальне відображення ділянок другого 
кінця валу, виконання синхронізуючої тяги з кіль-
цеподібними кінцями, що поєднані з відповідними 
циліндричними поверхнями валів, які не поєднані з 
рухомою та нерухомою рамами, забезпечує надій-
ність рухомої частини пристрою при значної швид-
кості руху рухомої рами, тобто, у вібраційному ре-
жимі роботи пристрою. 

Введення у пристрій орієнтуючого барабану, 
встановленого над рухомою рамою таким чином, 
що його поздовжня вісь симетрії розташована го-
ризонтально і перпендикулярна напрямним рухо-
мої рами, забезпечує необхідне орієнтування м'я-
ких контейнерів на паралельних горизонтальних 
напрямних для здійснення вібраційного ущільнен-
ня під час транспортування. 

Суть корисної моделі пояснюється креслення-
ми, де зображено на: 

Фіг.1 - загальний вигляд крокового конвеєра; 
Фіг.2 - загальний вигляд крокового конвеєра 

без корпуса; 
Фіг.3 - вигляд знизу крокового конвеєра без 

корпуса; 
Фіг.4 - схема розташування осей кінця валу; 
Фіг.5 - механізм підйому та переміщення рухо-

мої рами; 
Фіг.6 - кінець валу; 
Фіг.7 - кінець валу, поєднаний з синхронізую-

чою тягою. 
Один з можливих варіантів виконання кроково-

го конвеєра складається із встановленої на основі 

1 за допомогою вертикальних опор 2 нерухомої 
рами 3, виконаної у вигляді поперечних та поздо-
вжніх жорстких елементів. На основі 1 закріплений 
мотор-редуктор 4 (привід обертання), вал якого 
з'єднаний з кінцем ведучого валу 5 механізму 6 
підйому та переміщення рухомої рами. 

Механізм 6 підйому та переміщення рухомої 
рами складається з ведучого валу 5, паралельно 
встановленого йому веденого валу 7, синхронізу-
ючої тяги 8. 

Кожний кінець валу 5 і валу 7 містить ділянку 9 
і 10, які мають циліндричні поверхні. Поздовжні осі 
симетрії кожного валу і приналежних одному із 
його кінців циліндричних ділянок 9 і 10 паралельні 
та розташовані на відстані між собою. При цьому, 
у конкретному варіанті виконання вони можуть 
лежати у різних площинах, таким чином, що у по-
перечному перетині утворюють вершини умовного 
трикутника АБВ. До того ж, вказані ділянки 9, 10 
одного кінця валу являють собою дзеркальне ві-
дображення ділянок 9, 10 другого кінця валу. 

Циліндричні ділянки 9 кінців валу 5 і валу 7 за 
допомогою підшипникових опор 11 поєднані з ос-
новою 1. 

Циліндрична поверхня ділянки 10 одного з кін-
ців валу 5, за допомогою підшипників та кільцепо-
дібних кінців 12 синхронізуючої тяги 8, поєднана з 
відповідною циліндричною поверхнею 10 одного з 
кінців валу 7. 

На основних (центральних) частинах валу 5 і 
валу 7, за допомогою підшипникових опор 13, 
встановлена рухома рама 14. 

На нерухомій рамі 3 та рухомій рамі 14, на від-
стані одна від одної, встановлені паралельні гори-
зонтальні напрямні 15 і напрямні 16 відповідно 
таким чином, що відстань між напрямними неру-
хомої рами 3 перевищує горизонтальний розмір 
поперечного перетину напрямних рухомої рами 
14. 

Зазначені напрямні 15 нерухомої рами 3, що 
розташовані в одній площині, та напрямні 16 ру-
хомої рами 14, які також розташовані у одній пло-
щині, утворюють опорні поверхні для вантажу, що 
транспортується. 

Над рухомою рамою 14, з боку подачі м'яких 
контейнерів, що транспортуються, на вертикаль-
них опорах встановлений орієнтуючий барабан 17, 
його поздовжня вісь симетрії розташована горизо-
нтально і перпендикулярна напрямним 15 і 16. 

Робота крокового конвеєра здійснюється та-
ким чином. 

Спочатку запускають мотор-редуктор, який 
приводить у рух механізм 6 підйому та переміщен-
ня рухомої рами. Не залежно від вертикального 
положення напрямних 16 рухомої рами 14, м'які 
контейнери опускаються на частину циліндричної 
поверхні барабану 17, що знаходиться за умовною 
вертикальною площиною, у якій розташована поз-
довжня вісь симетрії барабану 17, з боку напрям-
них 16. При цьому, під дією ваги м'якого контейне-
ра, барабан 17 вільно обертається, завдяки чому 
м'який контейнер перевертається і лягає на на-
прямні 15 і/або напрямні 16 стороною або поверх-
нею, яка має найбільшу площу. Таким чином від-
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бувається орієнтування м'якого контейнера для 
подальшого його вібраційного ущільнення. 

Якщо в момент укладання м'якого контейнера 
на опорну поверхню горизонтальні напрямні 16 
рухомої рами 14, наприклад, знаходяться у край-
ньому опущеному положенні, то під дією приводу 
обертання, сполучені за допомогою рухомої рами 
14 та синхронізуючої тяги 8, вали 5 і 7 обертають-
ся навкруги поздовжньої вісі симетрії їх крайніх 
ділянок 9. При цьому, горизонтальні напрямні 16 
рухомої рами 14, встановленої за допомогою під-
шипникових опор 13 на валу 5 і валу 7, спочатку 
підіймаються над напрямними 15 нерухомої рами 
3, підіймаючи при цьому м'який контейнер над на-
прямними нерухомої рами, переміщуються у бік 
транспортування, а потім опускаються нижче на-
прямних 15 нерухомої рами 3 у крайнє опущене 
положення, опускаючи м'який контейнер на на-
прямні нерухомої рами на певній відстані від попе-
реднього положення вантажу. Після цього цикл 
роботи крокового конвеєра повторюється. 

Завдяки встановленню на валах 5 і 7 синхро-
нізуючої тяги 8, усувається можливість нахилення 
рухомої рами 14 при проходженні "мертвих" точок, 
завдяки чому, під час переміщення напрямні 16 
рухомої рами 14 завжди знаходяться у горизонта-
льному положенні. 

При значної кількості оборотів мотор-
редуктора 4, відбувається струшування сипучих 
матеріалів, що знаходяться у м'якому контейнері, 
завдяки чому здійснюється ущільнення сипучих 
матеріалів у тарі. 

Кроковий конвеєр, як він описаний вище, до-
зволяє забезпечити вібраційне ущільнення м'яких 
контейнерів з сипучими порошкоподібними мате-
ріалами в процесі їх транспортування. 

Кроковий конвеєр може бути застосований у 
хімічній, харчовій, гірничій та інших галузях проми-
словості та у сільському господарстві для транс-
портування одиничних вантажів, зокрема, жорст-
ких та м'яких контейнерів (мішків), наповнених 
сипучими матеріалами, з одночасним ущільнен-
ням сипучого матеріалу у контейнері. 
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