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(57) 
Щековая дробилка, содержащая корпус, размещенные в нем две подвижные щеки, со-

единенные с электродвигателями, и пружины, отличающаяся тем, что содержит закреп-
ленные внутри корпуса направляющие, пусковые зажимы для щек, пусковые зажимы для 
вторичных элементов электродвигателей и датчики перемещения щек, а в качестве элек-
тродвигателей использованы асинхронные электродвигатели линейного движения, пер-
вичные элементы которых жестко соединены с корпусом, а вторичный элемент каждого 
электродвигателя соединен с соответствующей щекой посредством пружины, а щеки под-
вижно закреплены на направляющих. 

 

 
 

Фиг. 1 
 
 

Изобретение относится к устройствам, предназначенным для дробления руд и различных 
материалов, а именно к щековым дробилкам, и может быть использовано в горнодобы-
вающей, химической, обогатительной и других отраслях промышленности, в производст-
ве строительных и специальных материалов, а также в переработке твердых отходов. B
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Известна щековая дробилка с простым качанием подвижной щеки, содержащая под-
вижную щеку с нижней осью ее качаний и корпус с неподвижной щекой [1]. Недостатком 
щековой дробилки является низкая пропускная способность в зоне подвеса (оси) подвиж-
ной щеки, низкая надежность и КПД, а также повышенное энергопотребление. 

Наиболее близкой по технической сущности к заявляемому изобретению является 
вибрационная щековая дробилка, содержащая корпус, размещенные в нем две подвижные 
щеки, подвешенные на торсионах дебалансы с электродвигателями и пружинные элемен-
ты. Каждый из дебалансов выполнен в виде маятника, жестко закрепленного на одной оси 
с лепестковой муфтой, электродвигателем, муфтой, соединенной с одним концом торсио-
на, другой конец которого защемлен в корпусе вибрационной щековой дробилки. Ось ус-
тановлена с возможностью поворота в ползуне, жестко закрепленном одним концом на 
щеке. Каждая щека связана с корпусом, параллельно установленными пружинами [2]. 

Недостатком известного устройства является сложность конструкции и, как следствие, 
низкая надежность и КПД, а также повышенное энергопотребление и относительно тяже-
лые условия пуска. 

Задачей заявляемого изобретения является повышение надежности и упрощение кон-
струкции, обеспечение легкого пуска электродвигателей, повышение КПД и снижение 
энергопотребления. 

Поставленная задача достигается тем, что в щековой дробилке, содержащей корпус, 
размещенные в нем две подвижные щеки, два электродвигателя и пружины, согласно изобре-
тению в качестве электродвигателей использованы асинхронные электродвигатели линейного 
движения, первичные элементы которых жестко соединены с корпусом, а вторичные элементы 
соединены со щеками посредством пружин, внутри корпуса также расположены направляю-
щие, на которых подвижно закреплены щеки, кроме того, в корпусе неподвижно относительно 
первичных элементов электродвигателей установлены пусковые зажимы щек и пусковые 
зажимы вторичных элементов электродвигателей, а также датчики перемещения щек. 

Пуск дробилки происходит за счет энергии сжатых пружин, а не за счет усилия, соз-
даваемого электродвигателями, чем обеспечивается легкость пуска. В процессе работы 
электродвигатели лишь кратковременно подключаются к источнику электроэнергии для 
компенсации потерь, возникающих при работе дробилки. Это позволяет применить им-
пульсный способ питания электродвигателей, что повышает КПД и снижает энергопо-
требление дробилки. За счет использования в дробилке линейных электродвигателей 
существенно упрощается конструкция дробилки и повышается ее надежность. 

На фиг. 1 изображена схема щековой дробилки. 
На фиг. 2-5 - положение элементов дробилки за один цикл работы: фиг. 2 - исходное 

положение; фиг. 3 - первый такт; фиг. 4 - второй такт; фиг. 5 - третий такт. 
Щековая дробилка (фиг. 1) содержит корпус 1, внутри которого размещены две под-

вижные щеки 2 с возможностью горизонтального возвратно-поступательного движения. 
Щеки 2 посредством пружин 3 соединены со вторичными (подвижными) элементами 
электродвигателей 4. Первичные (неподвижные) элементы электродвигателей 4 жестко со-
единены с корпусом 1 дробилки. Электродвигатели представляют собой асинхронные 
электродвигатели линейного движения и предназначены для поддержания автоколеба-
тельного режима работы дробилки. Щековая дробилка снабжена также расположенными 
на корпусе 1 оптическими датчиками 5 перемещения щек. Кроме того, в корпусе 1 распо-
ложены пусковые зажимы 6 вторичных элементов и пусковые зажимы 7 щек. Для пере-
мещения щек 2 внутри корпуса 1 предназначены направляющие 8. 

Расположение элементов устройства является полностью симметричным относительно 
вертикальной оси, а физические параметры пружинных элементов и линейных электро-
двигателей с каждой из сторон идентичны. Синхронный режим колебаний щек дробилки 
обеспечивается за счет принудительной электрической синхронизации электродвигателей 
при питании от одного источника электроэнергии. 
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Щековая дробилка работает следующим образом. 
Дробление материала осуществляется между подвижными щекам дробилки, при их 

периодическом нажатии на дробимый материал. 
Перед началом работы дробилки осуществляется ее установка в исходное положение. 

Исходному положению соответствует максимальное сдавливание пружин 3. При этом ще-
ки 2 дробилки удерживаются пусковыми зажимами 7 щек. Вторичные элементы электро-
двигателей 4 удерживаются пусковыми зажимами 6 вторичных элементов. При этом 
электродвигатели 4 отключены от источника электроэнергии. Таким образом, щеки дро-
билки находятся в нулевом положении относительно оптических датчиков 5 (фиг. 2). 

После установки в исходное положение в пространство между щеками 2 подается дро-
бимый материал, и пусковые зажимы 6 и 7 поворачиваются, высвобождая щеки 2 и вто-
ричные элементы электродвигателей 4 - начинается первый такт работы дробилки. Под 
действием сил упругой деформации сжатых пружин 3 щеки 2 дробилки начинают сбли-
жаться. После прохождения определенного расстояния, измеряемого при помощи оптических 
датчиков 5, которое соответствует полному выпрямлению пружин 3, электродвигатели 4 
подключаются к источнику электроэнергии. Вторичные элементы электродвигателей 4 
приходят в движение и сообщают импульс силы щекам 2, сжимая при этом пружины 3. 
Происходит удар щек о дробимый материал и его дробление. В этот же момент электро-
двигатели 4 отключаются от источника электроэнергии. 

После соударения щек 2 вторичные элементы электродвигателей 4 приходят в обрат-
ное движение под воздействием сил упругой деформации сжатых пружин 3 и импульса 
передаваемого щекам 2 от дробимого материала при его сдавливании. Этот момент фик-
сируют оптические датчики 5 и через установленную задержку времени, когда вторичные 
элементы электродвигателей 4 уже пройдут некоторое расстояние ∆х, электродвигатели 
вновь подключают к источнику электроэнергии так, чтобы их вторичные элементы двига-
лись в стороны друг от друга (фиг. З). Происходит разгрузка дробленного материала. 

Во втором такте работы дробилки под действием сил упругой деформации растянутых 
пружин 3 и тяги электродвигателей 4 щеки 2 разводятся в стороны до упора. При этом в 
конце такта пружины вновь сдавливаются под действием инерции плит (фиг. 4). 

После того, как щеки 2 полностью сдавят пружины 3 в положении максимального уда-
ления друг от друга, электродвигатели 4 вновь отключают от источника электроэнергии - 
начинается третий такт. При этом щеки 2 начинают обратное движение навстречу друг 
другу под действием сил упругой деформации сжатых пружин, увлекая за собой вторич-
ные элементы линейных электродвигателей 4. 

После того как щеки пройдут некоторое расстояние ∆x, электродвигатели вновь под-
ключают к источнику электроэнергии, и они толкают щеки 2 на сближение (фиг. 5). 

Этот процесс циклично повторяется с первого по третий такт. Таким образом, обеспе-
чиваются вынужденные колебания. Время подключения электродвигателей к источнику 
электроэнергии регулируется оптическими датчиками 6 перемещения щек, а количество 
передаваемой электроэнергии определяет интенсивность дробления руды. 

Как видно из приведенного описания, пуск дробилки происходит за счет энергии сжа-
тых пружин 3, а не за счет усилия, создаваемого электродвигателями 4. Тем самым обес-
печивается легкость пуска. В дальнейшем электродвигатели 4 лишь кратковременно 
подключаются к источнику электроэнергии для компенсации потерь, возникающих при 
работе дробилки. 

Таким образом, импульсный способ питания электродвигателей позволяет повысить 
КПД, снизив энергопотребление. 

Преимущество линейных электродвигателей, примененных в дробилке, состоит в от-
сутствии кинематических цепей для преобразования вращательного движения в воз-
вратно-поступательное, что существенно упрощает конструкцию дробилки и повышает 
ее КПД. 
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При попадании в дробилку недробимых предметов пружины сжимаются на величину, 
необходимую для предохранения вторичных элементов электродвигателей от механиче-
ских повреждений, что обеспечивает надежную работу дробилки. 

Дробление при применении предлагаемого устройства происходит не за счет сдавли-
вания с большим усилием, а за счет ударного воздействия, что ведет к выбору электродви-
гателей с меньшей мощностью. 

Таким образом, заявляемое устройство по сравнению с известным обеспечивает сле-
дующие преимущества: 

простоту и надежность конструкции за счет отсутствия сложных механических пере-
дач и использования простых и доступных асинхронных линейных электродвигателей; 

легкий пуск электродвигателей за счет использования энергии пружин; 
высокий КПД и снижение энергопотребления за счет применения импульсного спосо-

ба питания линейных электродвигателей. 
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