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АВТОМАТ-САДЧИК НА БАЗІ  ПРОМИСЛОВОГО РОБОТА 
 

Для більшості українських виробництв з випуску керамічної цегли 

актуальним є питання автоматизації процесів садки сухої цегли на пічні 

вагонетки, розвантаження вагонетки після випалу і формування пакетів на 

транспортному піддоні. При цьому до обладнання застосовується стандартний 

перелік вимог щодо забезпечення високої продуктивності, надійності і 

оптимальних економічних показників. 

Колишніми  флагманами автоматизації автоматів-садчиків були механізми 

з використанням гідравлічних механізмів, але сьогодні вони не витримують 

динаміки розвитку технологій і не можуть вважатися зразками ефективного 

обладнання. Їм на зміну прийшли промислові роботи [1]. 

Робот займає значно менше виробничої площі, ніж механізм лінійного 

переміщення, він є електромеханічною машиною і у зв'язку з цим позбавлений 

експлуатаційних недоліків гідравлічних систем, робот універсальний, 

володіючи антропоморфною кінематикою робот здатний реалізовувати 

широкий спектр технологій [2]. 

 

               
 

Рисунок 1 – Будова автомата-садчика 
 

1– однострунний автомат для різки цегли; 2 – многострунний автомат; 3 – 

гідроциліндр; 4 – вагонетка; 5 – обертальний пристрій; 6 – переавнтажувач; 7 – полиці; 8 –

підйомник-накопичувач з ланцюгами; 9 – рейки; 10 – механізм подачі; 11 – механізм 

розсування цегли 



Як робочий інструмент, робот оснащується загарбним пристроєм, за 

допомогою робочих механізмів якого відбувається захоплення продукції і її 

утримання під час транспортування. Сам промисловий робот при цьому 

виконує роль маніпулятора, що здійснює запрограмований рух. 

Завдяки своїй гнучкості промислові роботи застосовуються не тільки при 

палетування цегли, за тим же принципом здійснюється укладання продукції або 

обслуговування транспортних систем і технологій при виробництві всього 

спектра будівельної кераміки: черепиця, елементи трубних систем, блоки та ін. 

Формування шару пакета відбувається або на столі, або безпосередньо в 

захваті автомата-садчика. При цьому вантажопідйомність робота середнього 

типорозміру знаходиться в значеннях 150-450 кг. Зустрічаються промислові 

роботи-важковаговики з корисною вантажопідйомністю одна тонна і більше. 

Крім безпосередньо продукції автоматичний садчик на базі промислового 

робота виконує операції установки транспортного піддону в потрібну позицію, 

укладання гофрокартону як матеріалу прокладки шару, допоміжні операції 

підрахунку кількості, маси продукції на піддоні та ін. 

На сьогоднішній день перспективність застосування промислових роботів 

в технологіях виробництва будівельної кераміки є безперечною. В Україні вже 

більше двадцяти підприємств експлуатують промислових роботів на даних 

ділянках технологічного процесу. 

Сучасні реалії технологічного процесу диктують умови використання на 

підприємствах виробництва цегли сучасного, доступного за вартістю, надійного 

обладнання. 
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