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Анотація. У статті здійснений аналіз залеж-

ностей траєкторії руху і амплітуд коливань ру-

хомого решета від конструктивних параметрів 

механізму збудження коливань відсаджуваль-

ної машини. Проаналізовано залежність мож-

ливого відхилення розмаху вертикальних коли-

вань, залежність розмаху вертикальних та гори-

зонтальних коливань від величини ексцентри-

ситету механізму привода решета. Зроблені ви-

сновки по наданню рухомому решету прямолі-

нійної траєкторії руху. 
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ВСТУП 

 

Розробка родовищ корисних копалин ві-

дбувається в умовах дефіциту води, елект-

роенергії і інших ресурсів. Особливо це ві-

дчутно при розробці вторинних родовищ 

корисних копалин (хвостохранилищ і від-

валів). Для таких умов підходять апарати 

малої і середньої продуктивності з низьким 

енергоспоживанням. У цьому плані звер-

тають на себе увагу відсаджувальні маши-

ни з рухомим решетом (Рис. 1) [1…4]. 

 

 
 

Рис.1. Відсаджувальна машина 

Fig. 1. Jigging machine 
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Рис.2. Схема відсаджувальної машини типу "Штаух" 

Fig. 2. Chart of jigging machine of type «Stauch» 

У корпусі 3 відсаджувальної машини ро-

зташоване рухоме решето 2, якому переда-

ються коливання від привода 1. 

Найбільш широко відомою конструкці-

єю відсаджувальної машини з рухомим ре-

шетом є машина типу "Штаух". Проте, че-

рез відсутність аналізу її конструкції, а то-

чніше механізму збудження коливань, неві-

домі можливості регулювання траєкторії 

переміщення решета, амплітуд вертикаль-

них і горизонтальних коливань і співвідно-

шення між ними. Останнє особливо важли-

ве при оцінці можливості переробки корис-

них копалини, виходячи з їх фізико-

механічних властивостей, і визначення 

продуктивності машини без проведення ла-

бораторних досліджень [5 – 8]. 

 

 

ВИКЛАД ОСНОВНОГО МАТЕРІАЛУ 

 

Для отримання необхідних відомостей 

розглянемо механізм збудження коливань 

рухомого решета відсаджувальної машини 

типу "Штаух" представлений на Рис. 2 

[9 – 11]. 

Він встановлений на нерухомій ванні, в 

якій розташоване рухоме решето 1. Рухи 

рухомому решету 1 передаються від джере-

ла збудження коливань 2 (ексцентриковий 

привід) через систему важелів, що склада-

ється з шатуна 3, тяги 4 та коромисел 5, 6. 

Довжину шатуна 3 можна змінювати за до-

помогою регулюючого пристрою 7, а дов-

жину тяги 4 - регулюючого пристрою 8. 

Положення ланок в просторі визначаєть-

ся їх розмірами, відстанями h і l, а також 

кутом повороту кривошипа кр. 

Кут ш повороту шатуна відносно гори-

зонталі визначається з вираження: 

 

 

,   (1) 

 

де: lш  довжина шатуна; lк  довжина пле-

ча О2С коромисла;   ексцентриситет при-

воду; о  кут між відрізком О1О2 і горизо-

нталлю; S  відстань між точками Е і О2. 

Відстань між точками Е і О2 визначаєть-

ся з виразу: 

 

,   (2) 

 

l1 – відстань між точками О1 та О2. 

Кут к повороту плеча О2А коромисла 

відносно горизонталі, визначається з вира-

ження: 
 

 

,  (3) 

 

де:   кут між плечима коромисла. 
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Рис. 3. Залежності можливого відхилення розмаху вертикальних коливань Sy від кута  і 

величини ексцентриситету  

Fig. 3. Dependences of possible rejection of scope of vertical vibrations of Sy on a corner  and size 

of excentricity  

Решето, зазвичай, встановлене горизон-

тально. Конструкція механізму збудження 

коливань не передбачає регулювання кута 

його нахилу уздовж машини. Тому, змінити 

кут нахилу решета можна, лише внісши 

зміни в конструкцію його короба. 

Регулюючий пристрій 8 призначено для 

виконання умов працездатності механізму: 

/O2O3/=/CD/=/AB/, і дозволяє за рахунок 

зміни довжини тяги 4 усунути неточності 

виготовлення і складання. 

Конструкція механізму така, що траєк-

торія руху рухомого решета така ж, як і то-

чки А коромисла 5, що є дугою, радіус якої 

визначається довжиною плеча О2А. 

Вертикальна складова коливань рухомо-

го решета 1 забезпечує розпушування ма-

теріалу і обумовлена ефективністю процесу 

відсадження. Горизонтальна складова ко-

ливань забезпечує раціональне просування 

матеріалу уздовж решета до місця розван-

таження. 

Розмах вертикальних коливань визначи-

мо як 

,                     (4) 

 

де: yАmax, yАmin – максимальна і мінімальна 

координата точки А по вертикалі за період 

коливання решета. 

Положення точки А відносно осі У ви-

значимо з вираження: 

 

,                     (5) 

 

де lк1  довжина плеча О2А коромисла. 

Розмах горизонтальних коливань визна-

чимо як: 

 

,                  (6) 

 

де: хАmax, хАmin – максимальна і мінімальна 

координата точки А по горизонталі за пері-

од коливання решета. 

Положення точки А відносно осі Х ви-

значимо з вираження: 

 

,                  (7) 
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Зміна величини ексцентриситету приво-

ду і довжини шатуна 3 робить значний 

вплив на траєкторію коливання решета 1 і 

розмах його вертикальних і горизонтальних 

коливань. Проте, для забезпечення стабіль-

ної роботи машини потрібне незалежне ре-

гулювання вертикальних і горизонтальних 

коливань решета [12 − 14]. 

Проведені дослідження дозволили ви-

значити раціональне значення кута  коро-

мисла 5, при якому регулювання амплітуди 

вертикальних коливань можна здійснювати 

тільки зміною ексцентриситету приводу 2. 

При цьому, зміна довжини шатуна не ро-

бить на амплітуду вертикальних коливань 

решета 1 істотного впливу (Рис. 3). 

Виходячи з графіків на Рис. 2, рекомен-

дується кут  приймати в діапазоні 75...79
0
. 

Причому, вибирати його виходячи з вели-

кості передбачуваного для збагачення кла-

су матеріалу. Для кута  = 77
0
 залежність 

розмаху вертикальних коливань Sy від ве-

личини ексцентриситету  представлена на 

Рис. 4. 

Зміною амплітуди горизонтальних коли-

вань регулюється швидкість транспорту-

вання матеріалу уздовж машини. У свою 

чергу, регулювання величини горизонталь-

них коливань робиться за рахунок зміни 

довжини шатуна 3. 

 

Довжина шатуна 3 обмежується умовами: 

- працездатності механізму; 

- ефективності процесу відсадження. 

Умовами працездатності є: 

 

, 

    (8) 

 

Умови ефективності процесу відсаджен-

ня обумовлені наступним: 

- кут к повороту коромисла не має бути 

менше 0
0
, оскільки це приведе до зміни на-

пряму транспортування матеріалу взагалі, 

або зміні напряму транспортування матері-

алу за період циклу відсадження.  

- кут к повороту коромисла має бути 

менше 90
0
. Інакше, це приведе до утворен-

ня ще двох екстремумів за період у верти-

кальних коливань решета, що, в свою чергу, 

негативно відображається на процесі роз-

шарування матеріалу.  

Можливості регулювання розмаху гори-

зонтальних коливань за рахунок зміни дов-

жини шатуна 3 при різних значеннях екс-

центриситету 2 представлені на Рис. 5. 

Зміна довжини шатуна 3 в межах 

100...200 мм здійснюється за допомогою 

регулюючого пристрою 7. Значніші зміни 

довжини необхідно робити заміною шатуна 

або його деталей. 

 

 
 

Рис. 4. Залежність розмаху вертикальних коли-

вань Sy від величини ексцентриситету  

Fig. 4. Dependence of scope of vertical vibrations 

of Sy on the size of excentricity  

 
 

Рис. 5. Залежність розмаху горизонтальних 

коливань Sх від величини ексцентриси-

тету  

Fig. 5. Dependence of scope of horizontal vibra-

tions of Sх on the size of excentricity  
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ВИСНОВКИ 

 

Виходячи з проведених досліджень, мо-

жна сказати, що параметри машини підіб-

рані для забезпечення траєкторії руху ре-

шета, максимально наближеної за формою 

до прямолінійної. Проте вихрові потоки, 

що виникають навіть при такій траєкторії, 

не дозволяють ефективно переробляти дрі-

бні класи корисних копалини. 

Для збагачення великих класів вугілля 

потрібно збільшення амплітуди вертикаль-

них коливань решета. Це призводить до 

значної відмінності форми траєкторії руху 

решета від прямолінійної. Що, у свою чер-

гу, посилює вихрові потоки, що перемішу-

ють матеріал та знижують показники зба-

гачення. 

Тому розробка відсаджувальної машини 

з прямолінійною траєкторією руху решета 

та оперативним регулюванням його верти-

кальних і горизонтальних амплітуд коли-

вань є актуальною проблемою. 
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Research of excitation mechanism 

of vibrations movable sieve 

of jigging machine 

 

Andrii Nebatov 

 

Summary. In the article a realizable analysis of 

dependences of trajectory of motion and ampli-

tudes of vibrations of movable sieve is from the 

structural parameters of mechanism of excitation 

of vibrations of jigging machine. Dependence of 

possible rejection of scope of vertical vibrations is 

analyzed, dependence of scope of vertical and hor-

izontal vibrations on the size of eccentricity 

mehanyzmu drive sieves. Drawn conclusion on a 

grant to the movable sieve of rectilineal trajectory 

of motion. 

Key words: jigging machine, mobile sieve, di-

recting. 

 


