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портом и смешанную перевозку. 

Для этого были выбраны четыре предприятия, которые являются по-

стоянными клиентами РУП «Завод газетной бумаги» и находятся в России, 

а именно: в городах Коломна, Подольск, Сергиев Посад, Владимир. Были 

рассчитаны затраты на осуществление данных перевозок, время и пробег 

автомобилей.  

Общие затраты на осуществление доставки груза потребителям в вы-

бранные четыре пункта составят порядка 15472,00 бел. р. Общее время на 

осуществление данных перевозок с учетом того, что автомобилю придется 

возвращаться обратно на РУП «Завод газетной бумаги», как на пункт за-

грузки, равно 76 ч 46 мин. Общий пробег автомобилей в данном случае со-

ставит 2577 км. 

Организация смешанной перевозки будет рассматриваться на примере 

доставки груза в г. Владимир (рис.1). 

 

 

 
Рис. 1. Схема организации смешанной перевозки 

 

Отправным пунктом данного маршрута станет железнодорожная 

станция г. Могилева. Со станции железнодорожный подвижной состав бу-

дет следовать до РУП «Завод газетной бумаги», расположенный в г. 

Шклове. Расстояние составит 42 км. На данном этапе осуществляется по-

грузка необходимого количества бумаги в железнодорожный локомотив. 

От РУП «Завод газетной бумаги» подвижной состав следует до г. Москвы 

по разработанному маршруту. Продолжительность данного отрезка марш-

рута составит 549 км. В данном пункте осуществляется перегрузка перево-

зимого груза с железнодорожного транспорта в один из складов распреде-

лительной базы. Откуда нужное количество груза будет перегружено на 

автомобильный транспорт, на котором груз в свою очередь будет достав-

лен непосредственно грузополучателю, находящемуся в г. Владимир. В 

данном случае на автомобильный транспорт приходится 24 % от общей 
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Трансбордер представляет собой механизм передвижения для транс-

портировки форм, которые заполняются раствором для изготовления газо-

силикатных блоков ЗАО «КСИ». Трансбордер осуществляет перемещение 

формы с вибростола в комнаты созревания. По истечении времени, когда 

раствор станет нужной консистенции, форма перемещается на кран-

кантователь для дальнейшей обработки. С крана-кантователя поступает 

пустая форма, которая перемещается обратно на вибростол. Далее цикл 

повторяется. 

В процессе модернизации были применены следующие новые техни-

ческие решения: 

– произведена замена электродвигателя и силового преобразователя 

привода фрикционных колес. Такое решение позволит повысить произво-

дительность механизма за счет сокращения времени на передвижение 

формы. Кроме этого система управления обеспечивает передвижение фор-

мы на трех различных скоростях в зависимости от заполнения формы и 

консистенции раствора, что также положительно скажется на производи-

тельности;  

– разработана визуализация технологического процесса. Информация 

о состоянии камер и вибростола поступает от программируемого логиче-

ского контроллера (ПЛК), который управляет процессом созревания, по 

интерфейсу PROFIBUS. На мониторе представлена в масштабе рабочая 

площадка и с помощью изменения цветовой окраски отображается степень 

готовности форм; 

– для точной остановки используются бесконтактные датчики, фикси-

рующие момент перехода на пониженную скорость;  

– датчики для контроля положения трансбордера заменены на абсо-

лютный энкодер, что упрощает и делает более экономичным установку. В 

итоге количество датчиков, равное количеству мест останова трансбордера 

умноженное на два, будет заменено на один энкодер. К ПЛК он подключа-

ется по сети PROFIBUS. К тому же в любой момент будет известно его 

точное положение и пройденное механизмом расстояние. 

  


