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Мета. Провести порівняльний аналіз продуктивності та потужності процесу дроблення стисканням та зсув-
ним навантаженням у щокових дробарках з простим та паралельно-коловим рухом. 
Методика. Для аналізу продуктивності та потужності процесу було використано порівняльний аналіз кінема-
тичних особливостей механізмів приводу рухомої щоки для дробарок з простим рухом траєкторії точок робочої 
поверхні, зі складним рухом традиційної конструкції та з паралельно-коловим рухом щоки по всій її довжині. 
Результати. Наведено аналіз роботи найбільш поширених традиційних кінематичних схем щокових дробарок 
з простим рухом та складним рухом щоки. Детально розглянута щокова дробарка з коловим рухом рухомої 
щоки по всій її довжині, яка забезпечує підвищення її продуктивності за рахунок збільшення практично на чверть 
циклового часу розвантаження роздробленого матеріалу. Розрахована потужність на подолання сил тертя 
при руйнуванні шматків гірської породи. Розрахунками для різних гірських порід доведено, що щокова дробарка 
з коловим рухом рухомої щоки по всій її довжині, за рахунок зсувного навантаження теоретично потребує зна-
чно меншої (в середньому у 1,76 раз) потужності для дроблення гірської породи при всіх однакових показниках 
розмірів камери та умов дроблення ніж традиційна щокова дробарка з простим рухом щоки. 
Наукова новизна. Щокова дробарка з коловим рухом рухомої щоки по всій її довжині при раціональній продуктив-
ності теоретично потребує значно меншої (в середньому у 1,76 раз) потужності для дроблення гірської породи 
з врахуванням витрат на тертя при всіх однакових показниках розмірів камери та умов дроблення ніж тради-
ційна щокова дробарка з простим рухом щоки. 
Практична значущість. Наведена кінематична схема дробарки з паралельно-колових рухом щоки по всій її дов-
жині теоретично потребує значно меншої потужності, отже матиме більш високий рівень енергоефективно-
сті, що безпосередньо впливає на економічні показники процесу дроблення. Енергоефективність та підви-
щення продуктивності можуть стати ключовими критеріями в конкурентоспроможності на ринку. 
Ключові слова. Щокова дробарка, потужність, продуктивність, енергозбереження, кінематична схема, дезін-
теграція, порода, навантаження, дроблення, стиск, зсув. 
Objective. To carry out a comparative analysis of the productivity and efficiency of the crushing process by compression 
and shear load in jaw crushers with simple and parallel-circular motion. 
Methods. A comparative analysis of the kinematic features of the movable jaw drive mechanisms for crushers with simple 
movement of the trajectory of the working surface points, with complex movement of the traditional design, and with 
parallel-circular movement of the jaw along its entire length was used to analyze the productivity and power of the process. 
Results. 
The paper analyzes the operation of the most common traditional kinematic schemes of jaw crushers with simple 
movement and complex jaw movement. A jaw crusher with a circular motion of the movable jaw along its entire length is 
considered in detail, which provides an increase in its productivity by increasing the cycle time for unloading the crushed 
material by almost a quarter. The power to overcome friction forces during the destruction of rock pieces was calculated. 
Calculations for various types of rocks have shown that a jaw crusher with a circular movement of the movable jaw along 
its entire length, due to shear load, theoretically requires significantly less (on average, 2 times) power to crush rock at all 
the same chamber dimensions and crushing conditions than a traditional jaw crusher with a simple jaw movement. 
Scientific innovation.  
A jaw crusher with circular motion of the movable jaw along its entire length, with rational productivity, theoretically requires 
significantly less (on average 1.76 times) power for crushing rock, taking into account friction costs, with all the same 
chamber dimensions and crushing conditions, than a traditional jaw crusher with simple jaw motion. 
Practical significance.  
The presented kinematic scheme of a crusher with a parallel-circular movement of the jaw along its entire length 
theoretically requires significantly less power and therefore will have a higher level of energy efficiency, which directly 
affects the economic performance of the crushing process. Energy efficiency and increased productivity can become key 
market competitiveness criteria. 
Keywords.  
Jaw crusher, power, productivity, energy saving, kinematic diagram, disintegration, rock, load, crushing, compression, 
shear. 
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Вступ. Процес дроблення та просування розд-
роблених шматків по висоті камери дроблення в 
щокових дробарках залежить від кінематичних осо-
бливостей механізму приводу рухомої щоки [1-3]. 
Енергоефективність процесу дроблення залежить 
від характеру руху рухомої щоки, фізико-механіч-
них властивостей руйнівного матеріалу та вибору 
параметрів процесу [4-8], де основними чинниками 
є умови прикладання навантаження. 

Основна частина. У дробарках з простим ру-
хом траєкторії руху точок робочої поверхні броне-
плити являють собою або частини дуги кола, або 
прямі лінії [9]. Під час роботити такий дробарки 
(рис. 1а) щока робить коливальний рух, при цьому 
найбільший хід стискання Sн (горизонтальна скла-
дова траєкторії руху будь-якої точки щоки) має її ни-
жня точка.  

 

  
а б 

Рисунок 1 - Кінематичні схеми щокових дробарок 
а – з простим рухом щоки; б – зі складним рухом щоки 

 
При цьому сили стискання Р шматків породи у 

верхній та нижній частинах камери дроблення по-
роджують складові R, які направлені вгору, а сили 
тертя F, які забезпечують захоплення шматка - до-
низу.  

Істотним недоліком цих дробарок є малий хід 
стиснення у верхній частині камери дроблення, що 
призводить до поганого захоплення матеріалу, 
який подається на дроблення. Руйнування шматка 
породи відбувається за умови перевищення межі 
міцності на стиск, практично так, як при симетрич-
ному навантаженні зразка породи в пресі. В той же 
час нижня, більш активна за рахунок більшого ходу 
стиснення, частина камери не забезпечується дос-
татньою кількістю матеріалу. Таким чином, продук-
тивність верхньої частини камери дроблення зна-
чно менше ніж нижньої. При цьому енергія, необ-
хідна для дроблення пропорційна межі міцності ма-
теріалу на стискання у квадраті, а необхідна потуж-
ність процесу вираховується за відомою формулою 
Л.Б. Левенсона [1] 

 𝑁п =
𝜎𝑐

2𝜋𝐿(𝐷2−ⅆ2)

12𝐸𝜂
𝑛,   (1) 

де 𝜎с – межа міцності дробного матеріалу при 
стисканні, Па; L – довжина камери дроблення, м; 
n – частота обертання ексцентрикового валу, 𝑐−1; 
D, d – максимальні розміри шматків вихідного та 
подрібненого матеріалу, м; E – модуль пружно-
сті, Па; 𝜂 – КПД дробарки. 

Фактична продуктивність такої щокової дроба-
рки, яка визначається обсягом готового продукту, 

що випадає з камери дроблення при відході рухо-
мої щоки (холостому ході), відбувається двічі за 
один оберт кривошипа та розраховується за фор-
мулою. 

 𝑛 =
1

2
√

𝑔 𝑡𝑔 𝛼

2𝑠𝐻
,    (2) 

де ց – прискорення вільного падіння, м/с2, 
𝛼 – кут захоплення, 𝑠𝐻 – хід рухомої щоки у нижній 
точці камери дроблення, м. 

У дробарках зі складним рухом традиційної кон-
струкції (рис. 1,б), у яких кривошип і рухлива щока 
утворюють єдину кінематичну пару, траєкторії руху 
точок рухомої щоки є замкнуті криві, найчастіше 
еліпси [1,2,10]. У процесі роботи такої дробарки ру-
хома щока у верхній частині здійснює практично ко-
ловий рух, забезпечуючи тим самим хороше захоп-
лення та дроблення вихідного матеріалу. При 
цьому у верхній частині камери дроблення сили 
стискання Р шматків породи за рахунок тангенцій-
ної складової від руху рухомої щоки та зближення з 
нерухомою, захоплюють і рухають шматки породи 
донизу та породжують сили тертя F, які направлені 
в різні сторони, що забезпечує ковзне стиснення. 
Руйнування шматка породи відбувається за умови 
перевищення межі міцності на зсув, практично так, 
як при асиметричному навантаженні зразка породи 
в пресі [11], а енергія руйнування пропорційна межі 
міцності породи на зсув у квадраті. В той же час у 
середній частині камери дроблення траєкторія руху 
точок щоки змінюється на еліпсоподібну, а в са-
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мому низу практично на прямолінійну, що приво-
дить до гіршого процесу захоплення і дроблення 
породи, розташованої нижче середини камери дро-
блення [10]. У нижній частині камери дроблення 
руйнування шматка породи відбувається за умови 
перевищення межі міцності на стиск, практично так, 
як у дробарці з простим рухом, тобто як при симет-
ричному навантаженні зразка породи в пресі. При 
цьому енергія, необхідна для дроблення у нижній 
частині камери дроблення також пропорційна межі 
міцності матеріалу на стискання у квадраті, а подрі-
бнений матеріал постійно виштовхується нагору до 
тих пір, поки він зрештою, не буде захоплений та 
подрібнений. Таким чином, у традиційних дробар-
ках зі складним рухом щоки продуктивність у нижній 
частині камери дроблення значно менше, ніж у вер-
хній. 

У процесі роботи дробарки зі складним рухом 
щоки за традиційною схемою в першій фазі при русі 
кривошипу з крайнього верхнього положення вниз 
на кут 90º рухома щока рухається назустріч нерухо-
мий. За рахунок стикання та тангенційної складо-
вої, вона захоплює і починає, фактично зсувним на-
вантаженням, руйнувати вихідну породу та рухає її 
вниз, сприяючи розвантаженню подрібненого мате-
ріалу. У другій фазі при русі кривошипа в крайнє ни-
жнє положення рухома щока продовжує рухатися 
убік, протилежний нерухомій щоці, і вниз, при цьому 
відбувається форсований викид подрібненого ма-
теріалу з камери дроблення за рахунок руху щоки у 
бік розвантаження. Надалі при русі з нижнього 
крайнього положення вгору на кут 90º рухлива 
щока здійснює складний рух, за час якого її верхня 
частина здійснює рух вгору та в бік, протилежний 
від нерухомої щоки, а нижня частина рухається 

вгору і назустріч нерухомій щоці, що не сприяє роз-
вантаженню подрібненої породи. В четвертій, 
останній, фазі нижня частина щоки рухається у бік, 
протилежний нерухомій щоці, і вгору, також переш-
коджаючи випадінню подрібненого матеріалу. Та-
ким чином, рух щоки в третій і четвертій фазах пе-
решкоджає виходу готового роздробленого матері-
алу з камери дроблення, тобто. випадання готового 
продукту із камери дроблення відбувається двічі за 
один оборот кривошипу, як і у дробарок з простим 
рухом щоки. 

В технічній літературі [1,2,3] можна виділити 
групу дробарок, у яких траєкторія руху рухомої 
щоки змінена за допомогою різних конструктивних 
прийомів, які забезпечують приблизно постійну ве-
личину ходу стиснення по всій висоті камери подрі-
бнення. Ідея таких конструктивних рішень зво-
диться до створення однакового колового, або елі-
псоїдного руху рухомої щоки по всій її довжині. Ха-
рактерним прикладом такий дробарки є дробарка із 
загальним ексцентриковим приводним валом [10], 
у якої круговий рух верхньої частини щоки забезпе-
чується обертанням одного ексцентрика, а круго-
вий рух нижньої частини щоки відбувається за ра-
хунок руху розпірної плити, що наводиться іншим 
ексцентриком. Продуктивність такої дробарки бі-
льша, ніж у переглянутих вище, однак через склад-
ність виготовлення та експлуатації вона не отри-
мала поширення. 

Наведемо приклад дробарки [12], яка забезпе-
чує паралельний рух рухомої щоки до нерухомої за 
рахунок застосування двокривошипного шарнір-
ного чотиридзвінника із загальним приводом криво-
шипів (рис.2). 

 
Рисунок 2 - Кінематична схема дробарки з паралельно-коловим рухом рухомої щоки до нерухомої 

 
Траєкторія руху точок щоки у запропонованій кі-

нематичній схемі є практично коловою, і хід стис-
нення та тангенційної складової по всій висоті ка-
мери подрібнення постійні. Оскільки довжини кри-
вошипів однакові, рухлива щока в першій фазі при 
русі кривошипа з крайнього верхнього положення 
вниз на кут 90º рухається назустріч нерухомій щоці. 
При цьому у верхній частині та у нижній частинах 

камери дроблення сили стискання Р шматків по-
роди за рахунок тангенційної складової від руху ру-
хомої щоки вниз та назустріч з нерухомою, захоп-
люють і рухають шматки породи донизу. Це поро-
джує сили тертя F, які направлені в різні сторони, 
що забезпечує ковзне стиснення по всій довжині ка-
мери. Руйнування шматка породи відбувається за 
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умови перевищення межі міцності на зсув, практи-
чно так, як при асиметричному навантаженні зразка 
породи в пресі, а енергія руйнування пропорційна 
межі міцності породи на зсув у квадраті. В цей час 
зруйновані шматки породи рухається донизу, що 
також сприяє розвантаженню роздробленого мате-
ріалу. У другій фазі при русі кривошипа в крайнє ни-
жнє положення рухома щока рухається у бік, проти-
лежний нерухомої щоці і вниз, при цьому також від-
бувається форсований викид роздробленого мате-
ріалу з камери дроблення за рахунок руху щоки убік 
розвантаження. У третій фазі роботи кривошипу 
при переході з нижнього крайнього положення 
вгору на кут 90º рухома щока рухається вгору й убік, 
протилежний нерухомій щоці, продовжуючи розва-
нтаження роздробленого матеріалу. У четвертій 
фазі рухлива щока рухається вгору назустріч неру-
хомій щоці, починаючи дроблення знову заванта-
женого через завантажувальний отвір шматків по-
роди. Тобто, для такої кінематичної схеми можемо 
скоригувати відому формулу [1] для визначення ча-
стоти обертання валу, будемо мати 

 

 𝑛 =  
3

4
√

𝑔 𝑡𝑔 𝛼

2𝑠𝐻
,    (3) 

де ց – прискорення вільного падіння, м/с2, 
𝛼 – кут захоплення, 𝑠𝐻 – хід рухомої щоки у нижній 
точці камери дроблення, м. 

 
Таким чином, випадіння призми готового проду-

кту з камери дроблення відбувається протягом 
трьох чвертей обороту кривошипу, тобто в трьох 
циклах роботи дробарки, що практично повністю 
вирішує проблему переподрібнення та дозволяє 
підвищити на чверть частоту обертання ексцентри-
кового валу та підняти продуктивність процесу дро-
блення.  

В той же час необхідна потужність дроблення 
породи у наведеній дробарці з такою кінематичною 
схемою, яка забезпечує ковзне стискання може ви-
значатися за залежністю згідно з формулою  

 

 𝑁𝑐 =
𝑘2𝜋𝐿(𝐷2−ⅆ2)

12𝐺𝜂
𝑛,   (4) 

де  k – межа міцності дробного матеріалу на 
зсув, Па2; L – довжина камери дроблення, м; 
n – частота обертання ексцентрикового валу, 𝑐−1; 
D, d – максимальні розміри шматків вхідного та по-
дрібненого матеріалу, м; G – модуль зсуву, Па; 𝜂 – 
КПД дробарки, який за даними [13] для дробарок з 
складним рухом щоки приймають на рівні 0,45. 

В цьому випадку треба розуміти, що ковзне сти-
снення забезпечують сили тертя між породою та 
бронеплитами за рахунок тангенціального наван-
таження від рухомої щоки, а максимальне дотичне 
напруження можна вирахувати при визначенні зу-
силля дроблення (напруження стиску) та коефіціє-
нта тертя за залежністю 𝜏𝑚𝑎𝑥 = 𝑓𝜎𝑐. При ковзному 
стисканні руйнування породи відбудеться коли 
𝜏𝑚𝑎𝑥 > 𝑘 – межі опору зсуву.  

Тоді з урахуванням зв’язку між модулем пружно-
сті E і модулем зсуву G для визначення необхідної 
потужності на пружну деформацію шматків породи 
зсувом при дробленні з тангенціальним наванта-
женням маємо 

 

 𝑁𝑐 =
2(1+𝜈)𝑘2𝜋𝐿(𝐷2−ⅆ2)

12𝐸𝜂
𝑛,   (5) 

де – ν- коефіцієнт Пуассона.  
Але в цій формулі не врахована потужність, яка 

витрачається на роботу сил тертя у дробарках при 
складному русі щоки. Потужність, необхідна на по-
долання сил тертя між породою та двома щоками в 
камері дроблення у моменти захоплення та перемі-
щення дробленої породи можна визначити за фор-
мулою  

 𝑁т = 𝑓𝑄𝑚𝑎𝑥𝜋𝑟𝑛𝑐𝑜𝑠
𝑎

2
,   (6) 

де f – коефіцієнт тертя між породою та щокою; 
𝑄𝑚𝑎𝑥 – максимальне зусилля дроблення, Н; r – ра-
діус кривошипа, м; n – частота обертання, Гц; 
α – кут захоплення. 

Максимальне зусилля дроблення визначається 
за формулою 

 

 𝑄𝑚𝑎𝑥 =
𝜎2𝐿

1,9∙𝐸∙𝑠1
(𝐷2 − 𝑑2),  (7) 

де σ – межа міцності породи, Па; L – довжина 
камери дроблення дробарки, 𝐿 = 0,4 м; D – розмір 

вихідного матеріалу, D = 0,18 м; d – середній роз-

мір продукту дроблення, 𝑑 = 0,042 ; Е – модуль 

пружності вихідного матеріалу; E = 3,5 ∙ 1010 Па; 
S1 – хід рухомої щоки в місті прикладання сили 
𝑄𝑚𝑎𝑥. 

Таким чином, з урахуванням потужності на те-
ртя можна записати 𝑁𝑐т = 𝑁𝑐 + 𝑁т, а відкоригована 
формула для визначення необхідної потужності 
дроблення породи у наведеній дробарці, де рух ру-
хомої щоки має однакову колову траєкторію по всій 
її довжині (рис. 2.), то можна вважати, що 𝑠1 = 2𝑟 і 
формула має вигляд   

𝑁𝑐т =
2(1 + 𝜈)𝑘2𝜋𝐿(𝐷2 − 𝑑2)

12𝐸𝜂
𝑛 +

𝑓𝜎𝑐
2𝜋𝐿(𝐷2 − 𝑑2)

1,9𝐸𝑠1
𝑛𝑟𝑐𝑜𝑠

𝑎

2
= 

(8) 

=
𝜋𝐿(𝐷2 − 𝑑2)𝑛

𝐸
[
(1 + 𝜈)𝑘2

6𝜂
+ 

𝑓𝜎𝑐
2

3,8
𝑐𝑜𝑠

𝑎

2
] 

Також потужність витрачається у всіх типах дро-
барок на пружну деформацію деталей та на тертя 
в сполученнях (на так званий холостий хід), що згі-
дно з [7], визначається за формулою 

 𝑁𝑥 = 0,5𝐾𝑐 (
𝑁𝑦

1,39𝐾𝑁
− 𝑒𝐴Π𝑚)  (9) 

де, 𝐾𝑐 – коефіцієнт, що враховує рух рухомої 

щоки; 𝑁𝑦 – встановлена потужність двигуна, кВт; 



№1, 2024  
 

45 

 

ISSN 1028-2335 

 

Теорія і практика металургії 

1,39 – номінальний запас потужності; 𝐾𝑁 – коефіці-
єнт відхилення запасу потужності від номінального; 
𝑒𝐴 – питома корисна робота сил дроблення; 
П𝑚 – максимальна технологічна продуктивність 
дроблення. 

За даними [14] втрати енергії на роботу пружної 
деформації витрачається близько 35%, а на тертя 
у дробарках зі складним рухом щоки - 27,5%. В той 
же час аналітичні розрахунки авторів [1] показують, 
що сумарна пружна деформація елементів дроба-

рок, що серійно випускаються під впливом сил дро-
блення, приведеним до середини камери дробарки 
становлять 10-15% ходу рухомої щоки у тій же то-
чці. 

В роботі [15] встановлено, що при раціональній 
продуктивності дроблення в щокових дробарках, 
коли ККД буде максимальним, загальні витрати по-
тужності на терта та холостий хід у першому набли-
женні становлять 2𝑁𝑥. Наведемо фрагмент таблиці 
(табл. 1) щодо встановленої потужності двигунів та 
потужності холостого ходу для декількох дробарок 
з складним рухом щоки [13. табл. 6.1. ст. 166]. 

 

Табл.1 Потужність двигуна 𝑁𝑦 та потужність холостого ходу 𝑁𝑥 щокових дробарок 

 
Дробарки 

Потужність Відношення 

𝑁𝑦  , кВт 𝑁𝑥, кВт 𝑁𝑥 𝑁𝑦⁄  

1 2 3 4 5 

Складнийрух 

СМ-166А 160*250 10 1,264 0,126 

С-182Б 250*400 17 1,738 0,102 

С-166А 250*900 40 3,291 0,082 

СМ-74 400*900 55 6,146 0,112 

СМ-16Д 1600*900 75 9,730 0,130 

Середнє значення відношення 
𝑁𝑥 𝑁𝑦⁄ , % 

  0,11 
11% 

 
Проаналізуємо відношення витрат необхідної 

потужності на подрібнення в щокових дробарках з 
простим та покращеним складним рухом щоки на 
прикладі дроблення декількох гірських порід, з різ-
ними фізико-механічними характеристиками 
(табл.1), коефіцієнтом Пуассона 𝜐 = 0,25, коефіціє-

нтами тертя між породою та бронеплитами, при 𝑓 =
0,3, ККД дробарки 𝜂 = 0,45, кут захоплення 𝛼 = 20° 

та при однакових інших параметрах. Розрахунок ві-
дношення потужностей будемо рахувати за форму-
лою 

 

 
𝑁𝑛

𝑁ст
=

𝜎с
2

12𝜂
[
(1+𝜈)𝑘2

6𝜂
+ 

𝑓𝜎𝑐
2

3,8
𝑐𝑜𝑠

𝑎

2
]⁄   (10) 

та заносити у табл. 2, при цьому будемо вва-
жати, що витрати потужності на холостий хід одна-
кові для дробарок з простим і складним рухом 
щоки.  

 

Таблиця 2. Розрахункові співвідношення витрат потужності 
при дробленні різних гірських порід в щокових дробарках  
з простим та складним коловим рухом 𝑁𝑛 𝑁ст⁄  

Тип породи 

Експериментальні 
дані 

Тангенційні на-
пруження 

Відно-
шення 

Відно-
шення 

Кадастр 
[15, с.] 

k,  МПа 𝜎с, МПа 𝜏𝑚𝑎𝑥, МПа 𝜎𝑐 𝑘⁄  𝑁𝑛 𝑁ст⁄   

1 2 3 4 5 6 7 

Монцонит 60 260 78,0 4,3 1,8 104 

Монцонит 24 127 38,1 5,3 2,0 105 

Монцонит 7,5 48 14,4 6,4 2,1  

Пісковик 10 55 16,5 5,5 2,0 158 

Руда гранд-магнетитова 22 117 35,1 5,3 2,0 67 

Руда магнетитова 15 97 29,1 6,5 2,1 67 

Алевролит 9,2 60,5 18,2 6,6 2,1 208 

Алевролит 53 255 76,5 4,8 1,9 145 

Аргилит 6,5 31 9,3 4,8 1,9 174 

Роговик 25 138 41,4 6,7 2,0 66 

Випняк 12 60 18,0 5,0 1,9 158 

Туф гематизований 25 134 40,2 5,4 2,0 67 

Середнє значення відно-
шення  

   5,6 1,98  
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Розрахунки сил тертя, які забезпечують танген-
ційні напруження при 𝑓 = 0,3 показують, що дроб-
лення породи у щокових дробарках зі складним ру-
хом щоки відбудеться коли 𝜏𝑚𝑎𝑥 > 𝑘 – межі опору 
зсуву, тобто сил тертя достатньо для забезпечення 
зсувного навантаження в камері дроблення до руй-
нування породи. 

Таким чином енергетичний аналіз подрібнення у 
щокових дробарках з простим та складним рухом 
щоки з кінематичною схемою, яка реалізує коловий 
рух рухомої щоки по всій її довжині показав можли-
вість значного енергозбереження (в середньому в 
1,98 раз).  

Але, якщо врахувати витрати потужності на інші 
дисипативні втрати, тобто, вважаючи, що з двох по-
тужностей холостого ходу при раціональній проду-
ктивності, одна складова їде на тертя між щоками 
та породою, то з урахуванням цього відношення по-
тужностей зменшиться в середньому на 11%. Тоді 
з урахуванням цього середнє значення відношення  
𝑁𝑛 𝑁ст⁄  буде зменшено на 11% та буде дорівнювати 

1,98 − 11% = 1,76. 

Таким чином необхідна потужність дроблення у 
щоковій дробарці з використанням зсувного наван-
таження буде теоретично як мінімум у 1,7 раз ме-
нша в порівнянні з дробленням стисканням для пе-
ревищення межі стиску у дробарках з простим ру-
хом щоки. Також наведена кінематична схема що-
кової дробарки з коловим рухом рухомої щоки буде 
забезпечувати підвищеної продуктивності за раху-
нок збільшення на чверть циклового часу розванта-
ження роздробленого матеріалу. 

Висновки. Вищенаведеним проведено аналіз 
роботи основних, найбільш поширених існуючих кі-
нематичних схем щокових дробарок Доведено, що 
щокова дробарка з коловим рухом рухомої щоки по 
всій її довжині теоретично потребує значно меншої 
(в середньому у 1,76 раз) потужності з урахуванням 
витрат на тертя для дроблення гірської породи при 
всіх однакових показниках розмірів камери та умов 
дроблення ніж традиційна щокова дробарка з про-
стим рухом щоки. Запропонована кінематична 
схема дробарки також забезпечує підвищення її 
продуктивності за рахунок збільшення практично 
на чверть циклового часу розвантаження роздроб-
леного матеріалу. 
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