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ВЛИЯНИЕ НА КАЧЕСТВО ПРОИЗВОДСТВА ШТУКАТУРНЫХ РАБОТ 
ПАРАМЕТРОВ РОБОТА-ШТУКАТУРА 

Аннотация. В статье рассмотрены основные аспекты изучения эффективного применения 

штукатурных машин и смесей в строительстве путем применения автоматизированных и механи-

зированных систем, агрегатов и роботов. Теоретический аспект исследования процесса уплотнения 

штукатурного слоя с помощью виброплатформы робота-штукатура с регулируемыми параметрами. 

Выявлены основные конструктивно-технологические параметры виброуплотнения штукатурного 

слоя и их влияние на эффективность процесса уплотнения вертикальных стен. Описаны методики 

проведения экспериментальных исследований, а также экспериментальные установки, на которых 

проводился лабораторный эксперимент. Использование данной технологии позволяет решить про-

блему временных затрат и увеличить показатели производительности труда, а также аспекты эко-

номического характера. При изменении физико-механических характеристик виброплатформы ее за-

висимость факторов варьирования позволяет сформировать наиболее благоприятные условия для ме-

ханического воздействия колебаний на эффективность процесса оштукатуривания вертикальных 

стен. Изучены штукатурные смеси для получения штукатурного слоя, проанализированы основные 

физико-механические характеристики, требования, которые необходимо учитывать в процессе 

оштукатуривания. В работе приведено сравнение физико-механических характеристик виброплат-

формы, выявлены преимущества и недостатки при использовании разных комбинаций параметров. 

Установлено, что использование определенной комбинации либо изменение одного важного пара-

метра способствует повышению физико-механических характеристик по сравнению с традицион-

ным методом механического воздействия.  

Ключевые слова: штукатурная смесь, оштукатуривание, робот-штукатур, машины и агре-

гаты, конструкции, плотность, отрыв. 

Введение. Ведущие компании, связанные с 

робототехникой, уже сейчас выпускают разнооб-

разные строительные аппараты, с успехом ис-

пользуемые при строительстве больших объек-

тов. Такие устройства показали свою высокую 

эффективность на всех стадиях – от проектирова-

ния до финишной отделки. 

Разработка нового устройства штукатурной 

машины и технологии использования для автома-

тизированного уплотнения вертикальных стен, 

разработка новой автоматизированной штука-

турной машины является актуальной задачей. 

Необходимостью является изучение более 

широких связей и свойств объектов, воздействия 

кинематических, силовых, энергетических и дру-

гих параметров штукатурных машин с целью вы-

явления новых закономерностей их функциони-

рования и создание на их основе новых конструк-

ций вибромашин, обладающих повышенной эф-

фективностью [1–5]. 

Анализ результатов патентного поиска пока-

зал, что настоящее время имеется множество раз-

личных видов агрегатов, устройств и машин для 

проведения автоматизированных штукатурных 

работ [6–8]. Наиболее важными особенностями 

технических решений является:  

– проектирование новых видов агрегатов, 

устройств и машин для проведения автоматизи-

рованных штукатурных работ с высоким показа-

телем производительности и наиболее важным 

аспектом экономической значимости; 

– использование новых видов смесей с до-

бавлением композитных материалов, повышаю-

щих параметры и качество готовой штукатурной 

смеси; 

– применение новых технологий в производ-

стве и эксплуатации готовых установок – наибо-

лее ярким примером является применение новых 

программных обеспечений и интерфейса, как и 

использование новых оптических и лазерных 

датчиков для позиционирования агрегата в про-

странстве и оценки качества выполненных работ. 

Изучением эффективного применения шту-

катурных машин и смесей занимаются разные 

страны такие, как: США, Испания, Португалия, 

Россия (СССР), Индия, Китай и др. Расширен-

ным изучением штукатурных машин занимаются 

Китай и Россия. По результатам патентного по-

иска, можно сделать вывод, что Китай преуспел 

в исследовании эффективного применения шту-

катурных машин и смесей [9–11]. Китай работает 

на высоком уровне и добился высоких результа-

тов в процессе работы [12–15]. Что касается рос-
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сийских патентов автоматизированного оштука-

туривания, работы велись очень давно, но Россия 

продолжает исследования в данном направлении.  

Существующие роботы для штукатурных 

работ не распространены из-за высокой стоимо-

сти. Как правило, такие виды работ принято де-

лать вручную по маякам. В Китае же, с их огром-

ными объемами строительства они применяются 

чаще. 

Материалы и методы. Исследования влия-

ния конструктивных параметров механического 

воздействия колебаний на эффективность про-

цесса оштукатуривания вертикальных стен про-

изводились на моделях робота-штукатура и виб-

роустановки (табл. 1). 

Таблица 1 

Зависимость физико-механических свойств. 
Исследуемые факторы и уровни варьирования ПФЭ ЦКРП 2 

 

№ 

п/п 
Факторы 

Кодовое 

обозна- 

чение 

Интервал 

варьиро-

вания 

Уровни варьирования 

Х = −2 

(звездный 

уровень) 

Х = −1 

(нижний 

уровень) 

Х = 0 

(средний 

уровень) 

Х = +1 

(верхний 

уровень) 

Х = +2 

(звездный 

уровень) 

1 
Водосодержание 

W, мл/кг=% 
X1 50 мл/кг 200=66 % 250=83 % 

300=100 

% 

350=116 

% 

400=133 

% 

2 

Частота колеба-

ний 

f, Гц 

X2 5 35 40 45 50 55 

3 

Угол наклона 

виброплат-

формы 

α, ° 

X3 5 ° 35 ° 40 ° 45 ° 50 ° 55 ° 

4 
Амплитуда 

А, мм 
X4 0,25 2,5 2,75 3 3,25 3,5 

 

 

Модель штукатурной машины представлена 

на рисунке 1. Она представляет собой конструк-

цию, состоящую из двух мачт и тележки с меха-

низмом подъема, а также виброплатформы и бун-

кера установленной на тележке. Механизм подъ-

ема представляет собой систему канатов с приво-

дом.  

 
Рис. 1. Модель экспериментальной установки для уплотнения вертикальных стен: 

1 – механизм уплотнения (виброплита с бункером); 2 – стойки; 3 – механизм подъема  

(электродвигатель и система блоков); 4 – основание; 5 – нож; 6 – механизм изменения угла наклона 
 

Основными требованиями к процессу нане-

сения является варьируемые факторы виброплат-

формы и особые свойства штукатурного состава. 

Процесс нанесения штукатурного слоя изобра-

жен на рисунке 2.  

Основным стандартом в процессе работ яв-

ляется СНиП, также законодательством РФ 

предусмотрен ГОСТ Р 57984-2017/EN 13914-

1:2005, который затрагивает внутреннюю и 

наружную отделку. Особенности подбора, приго-

товления и нанесения растворов содержатся в 

ГОСТ Р. Однако на данный момент документ не 

вступил в силу. Существуют другие ГОСТы в за-

висимости от вяжущего компонента смесей: 

 ГОСТ Р 57957-2017/en 13279-1:2008 – от-

носится к гипсовым растворам. 



Вестник БГТУ им. В.Г. Шухова                                                                                                                          2024, №2 

92 

 ГОСТ Р 57336-2016/en 998-1:2010 – для 

растворов на основе извести. 

 ГОСТ 31357-2007 – регламентирует су-

хие цементные смеси. 

 
Рис. 2. Процесс нанесения штукатурного слоя: 1 – штукатурный слой (накрывочны); 

2 – штукатурный слой (обрызг, грунт); 3 – штукатурная установка; 4 – основание (стена); 

5 - механизм уплотнения (виброплита с бункером) 
 

Основными правилами при приёмке работ, 

от которых зависит качества работ и конечный 

результат готового покрытия, является: 

 Не допускается наличие пузырей, тре-

щин, волн, а также явных шероховатостей. 

 Показатели углов – 90°. Должны быть 

ровные поверхности с четкими гранями. 

 Удар раскрытой ладонью не вызывает 

гулкий звук и ощущение осыпания штукатурки. 

 Допуски относительно горизонтали и 

вертикали лежат в приемлемых пределах. 

 Специальные разновидности штукатурки 

должны отвечать особым требованиям. 

 Погрешность относительно вертикальной 

и горизонтальной плоскостей до 20 мм прогляды-

вается невооруженным глазом. Все, что превы-

шает эти показатели, расценивается как брак, ко-

торый необходимо исправить. 

Критерии проверки качества штукатурных 

работ нескольких типов штукатурных составов 

(табл. 2). 

На рисунке 3 представлена виброустановка 

для воздействия на штукатурный слой при вибро-

уплотнении стен. Установка работает следую-

щим образом/

Таблица 2 

Критерии проверки качества штукатурных работ нескольких типов штукатурных составов 
 

№ 

п/п 
Наименование 

Простая 

штукатурка 

Улучшенная 

штукатурка 

Высококачественная 

штукатурка 

1 Отклонение от вертикали 

Не более 3 мм на 1 

м, но не более 10 

мм на всю высоту 

помещения 

Не более 2 мм на 1 

м, но не более 10 

мм на всю высоту 

помещения 

Не более 0,5 мм на 1 м, 

но не более 5 мм на всю 

высоту помещения 

2 Отклонение по горизонтали 
Не более 3 мм на 1 

м 

Не более 3 мм на 1 

м 
Не более 1 мм на 1 м 

3 
Неровности поверхности 

плавного очертания 

Не более 4 шт. на 1 

м, но не более 10 

мм на весь элемент 

Не более 2 шт., глу-

биной (высотой) до 

3 мм 

Не более 2 шт., глуби-

ной (высотой) до 1 мм 

4 

Отклонение оконных и двер-

ных откосов, пилястр, стол-

бов и т.п. от вертикали и го-

ризонтали 

Не более 4 мм на 1 

м, но не более 10 

мм на весь элемент 

На площади 4 не 

более 4 мм на 1 м, 

но не более 10 мм 

на весь элемент 

На площади 4 не более 

2 мм на 1 м, но не более 

5 мм на весь элемент 

5 

Отклонение радиуса криво-

линейных поверхностей от 

проектного значения 

Не более 10 мм на 

весь элемент 

Не более 7 мм на 

весь элемент 

Не более 4 мм на весь 

элемент 

6 
Отклонение ширины откоса 

от проектной 
Не более 5 мм Не более 3 мм Не более 2 мм 
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Рис. 3. Схема экспериментальной установки для уплотнения вертикальных стен (виброплатформа): 

1 – эксцентрик отклонения установки в вертикальной плоскости (виброплита с бункером); 2 - шкив; 

3 - подшипник; 4 – ремень передачи; 5 - электродвигатель; 6 – ремень передачи, 7 – шкив, 

8 – эксцентрик отклонения в горизонтальной плоскости, 9 – жесткая связь подшипника и эксцентрика оси 
 

Движение в горизонтальном направлении 

осуществляется двигателем постоянного тока с 

постоянным магнитом 7712-6 (9). Движение с 

электродвигателя передается посредством ре-

менной передачи (8) на кривошип (1). Далее по 

кинематической схеме от кривошипа (1) на ша-

тун (2), а от шатуна (2) с выходным звеном на ша-

тун (3). Шатун (3), соединяющийся с опорой ко-

ромыслом (4)  

Движение в вертикальном направлении осу-

ществляется двигателем постоянного тока 7712-

6 (9). Движение с двигателя передается посред-

ством ременной передачи (7) на кривошип (6). 

Далее по кинематической схеме от кривошипа (6) 

на шатун (5), который соединяется с выходным 

звеном шатун (3). Движение в вертикальном 

направлении не использовалось в процессе про-

ведения исследования. 

После анализа был собран основной агрегат 

воздействия на штукатурный слой при нанесении 

на поверхность (рис. 4 и 5) с определенными па-

раметрами (табл. 3). 
 

 

Рис. 4. Виброплатформа штукатурной машины 

 

Рис. 5. Виброплатформа штукатурной машины 
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Таблица 3 

Параметры виброплатформы 
 робота-штукатура  

 

№ 

п/п Параметры 
Значения  

параметров 

1 Мощность, Вт 200 

2 Габариты Д×Ш×В, см 70×40×15 

3 Масса, кг 18 

4 Частота колебаний, Гц 50–60 

5 Амплитуда, мм 0–10 

 

Основная часть. Полученные результаты 

на экспериментальной установке робота-штука-

тура обрабатывались с применением методов ма-

тематического планирования. Уравнение регрес-

сии, выражающее зависимость отрыва В вибро-

платформы робота-штукатура с регулируемыми 

параметрами от водосодержание W [%] (Х1) в 

штукатурном растворе, частот колебаний f [Гц] 

(Х2) виброплатформы общего назначения, угла α 

[°] (Х3) наклона виброплатформы и амплитуды А 

[мм] (Х4) работы виброплатформы в кодирован-

ном виде имеет вид:  

В = 52,5 + 31,2 Х1 – 15,2 Х1
2 – 24,2 Х2 + 12,3 Х2

2 + 123 Х3 –– 14,1 Х3
2 + 21,3 Х4 – 18,3 Х4

2 + 

+3,2 Х1 Х2 – 11,2 Х1 Х3 + 2 Х3 Х4.                                                        (1) 

Анализируя знаки и величину коэффициен-

тов при определенных факторах и эффектах вза-

имодействия в уравнении регрессии, следует сде-

лать следующие выводы. 

Наибольшее влияние на отрыв B оказывает 

угол наклона, α [°] и водосодержание W [%] виб-

роплатформы общего назначения, так как сумма 

коэффициентов при Х1 и Х3 наибольшая. Положи-

тельный знак при Х1, Х3 и Х4 подтверждает теоре-

тические выводы о том, что с увеличением ча-

стоты колебаний f [Гц] виброплатформы общего 

назначения и амплитуды А [мм] отрыв B вибро-

платформы робота-штукатура с регулируемыми 

параметрами увеличивается. Отрицательный 

знак при Х2 подтверждает теоретические выводы 

о том, что с увеличением частоты колебаний f 

[Гц] в штукатурном растворе отрыв B виброплат-

формы робота-штукатура с регулируемыми пара-

метрами снижается.  

Положительные знаки при эффектах взаимо-

действия Х1Х2, Х3Х4 также говорят о том, что уве-

личение этих параметров вызывает рост В, а их 

уменьшение – соответственно снижение этого 

параметра.  

На рисунке 6 представлены результаты ис-

следования функции B (W [%]) при W = 200...400 

[мл] с шагом 50 [мл], f = 35…55 [Гц] с шагом 5 

[Гц] и параметрах α [°] и А [мм], равных α = 45˚ и 

А = 3 мм при различных значениях изменения во-

досодержания и частоты.  

Линия ряда 5 (рис. 6) при первой итерации 

показывает показатель отрыва B от водосодержа-

ния W при оговоренных ранее условиях, в зави-

симости от концентрации W воды в штукатурном 

растворе. 

При частоте колебаний  виброплатформы f = 

35 [Гц], водосодержании W = 400 [мл], угле 

наклона виброплатформы с бункером, равной  

α = 45˚, (рис. 6, линия ряда 5) и амплитуде А = 3 

мм отрыв штукатурного слоя после высыхания, 

нанесенного с помощью виброплатформы об-

щего назначения составляет 71 %. При уменьше-

нии параметра W [%] частота колебаний f=35 

[Гц] постоянная параметр B составил, соответ-

ственно, 73 %; 70 %; 65 % и 59 %. При тех же 

параметрах и при последовательном увеличении 

концентрации воды W [%] в составе штукатурной 

смеси, отрыв штукатурного слоя уменьшается, 

об этом нам указывают линии ряда 1…4, которые 

находятся ниже линии, характеризующей высо-

кий показатель отрыва B с меньшим содержа-

нием воды W [%] и большем показателем частота 

колебаний f [Гц]. 

При следующих итерациях наилучший пока-

затель отрыва B от водосодержания W при разной 

концентрации W воды в штукатурном растворе 

имеет вид линия ряда 5 (рис. 7). 

При частоте колебаний виброплатформы f = 

35 [Гц], водосодержании W = 400 [мл], угле 

наклона виброплатформы с бункером, равной α = 

55˚, (рис. 7, линия ряда 5) и амплитуде А = 3 мм 

отрыв штукатурного слоя после высыхания, 

нанесенного с помощью виброплатформы об-

щего назначения составляет 81 %. При уменьше-

нии параметра W [%] частота колебаний f=35 

[Гц] постоянная параметр B составил, соответ-

ственно, 83 %; 80 %; 75 % и 69 %. При тех же 

параметрах и при последовательном увеличении 

концентрации воды W [%] в составе штукатурной 

смеси, отрыв штукатурного слоя уменьшается, 

об этом нам указывают линии ряда 1…4, которые 

находятся ниже линии, характеризующей высо-

кий показатель отрыва B с меньшим содержа-

нием воды W [%] и большем показателем частота 

колебаний f [Гц]. 
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Рис. 6. Экспериментальные зависимости В (W): 

Ряд-1: точка 1 (f =55: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =55: W=250; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =55: W=300; А = 3; 

α = 45˚); точка 4 (f =55: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =55: W=400; А = 3; α = 45˚); 

Ряд-2: точка 1 (f =50: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =50: W=250; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =50: W=300; А = 3; 

α = 45˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =50: W=400; А = 3; α = 45˚); 

Ряд-3: точка 1 (f =45: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =45: W=250; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =45: W=300; А = 3; 

α = 45˚); точка 4 (f =45: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =45: W=400; А = 3; α = 45˚); 

Ряд-4: точка 1 (f =40: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =40: W=250; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =40: W=300; А = 3; 

α = 45˚); точка 4 (f =40: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =40: W=400; А = 3; α = 45˚); 

Ряд-5: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =35: W=250; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =35: W=300; А = 3; 

α = 45˚); точка 4 (f =35: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =35: W=400; А = 3; α = 45˚)

 
Рис. 7. Экспериментальные зависимости В (W): 

Ряд-1: точка 1 (f =55: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =55: W=250; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =55: W=300; А = 3; 

α = 55˚); точка 4 (f =55: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =55: W=400; А = 3; α = 55˚); 

Ряд-2: точка 1 (f =50: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =50: W=250; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =50: W=300; А = 3; 

α = 55˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =50: W=400; А = 3; α = 55˚); 

Ряд-3: точка 1 (f =45: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =45: W=250; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =45: W=300; А = 3; 

α = 55˚); точка 4 (f =45: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =45: W=400; А = 3; α = 55˚); 

Ряд-4: точка 1 (f =40: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =40: W=250; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =40: W=300; А = 3; 

α = 55˚); точка 4 (f =40: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =40: W=400; А = 3; α = 55˚); 

Ряд-5: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =35: W=250; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =35: W=300; А = 3; 

α = 55˚); точка 4 (f =35: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =35: W=400; А = 3; α = 55˚) 
 

Изменение угла наклона α = 45˚ виброплат-

формы в большую сторону α = 55˚увеличило пока-

зание отрыва B на 10-15 %. 
При частоте колебаний виброплатформы f = 

35 [Гц], водосодержании W = 200 [мл], угле 

наклона виброплатформы с бункером, равной α = 

45˚, (рис. 8, линия ряда 5) и амплитуде А = 3 мм 

отрыв штукатурного слоя после высыхания, 

нанесенного с помощью виброплатформы об-
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щего назначения составляет 71 %. При уменьше-

нии параметра f [Гц] частота колебаний до 55, 50, 

45 и 40 [Гц] параметр B составил, соответ-

ственно, 59 %; 58 %; 59 % и 63 %. При тех же 

параметрах и при последовательном увеличении 

частоты f [Гц] виброплатформы, показатель от-

рыва штукатурного слоя уменьшается, об этом 

нам указывают линии ряда 1…4, которые нахо-

дятся ниже линии, характеризующей высокий 

показатель отрыва B с показателем отрыва f = 35 

[Гц] и увеличением угла наклона α = 45˚ (рис. 9, 

линия ряда 5) 

 
Рис. 8. Экспериментальные зависимости В (f): 

Ряд-1: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 35˚); точка 2 (f =40: W=200; А = 3; α = 35˚); точка 3 (f =45: W=200; А = 3; 

α = 35˚); точка 4 (f =50: W=200; А = 3; α = 35˚); точка 5 (f =55: W=200; А = 3; α = 35˚); 

Ряд-2: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 40˚); точка 2 (f =40: W=200; А = 3; α = 40˚); точка 3 (f =45: W=200; А = 3; 

α = 40˚); точка 4 (f =50: W=200; А = 3; α = 40˚); точка 5 (f =55: W=200; А = 3; α =40˚); 

Ряд-3: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =40: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =45: W=200; А = 3; 

α = 45˚); точка 4 (f =50: W=200; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =55: W=200; А = 3; α = 45˚); 

Ряд-4: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 50˚); точка 2 (f =40: W=200; А = 3; α = 50˚); точка 3 (f =45: W=200; А = 3; 

α = 50˚); точка 4 (f =50: W=200; А = 3; α = 50˚); точка 5 (f =55: W=200; А = 3; α = 50˚); 

Ряд-5: точка 1 (f =35: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =40: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =45: W=200; А = 3; 

α = 55˚); точка 4 (f =50: W=200; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =55: W=200; А = 3; α = 55˚) 

 

 
Рис. 9. Экспериментальные зависимости В (f): 

Ряд-1: точка 1 (f =35: W=350; А = 3; α = 35˚); точка 2 (f =40: W=350; А = 3; α = 35˚); точка 3 (f =45: W=350; 

 А = 3; α = 35˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 35˚); точка 5 (f =55: W=350; А = 3; α = 35˚); 

Ряд-2: точка 1 (f =35: W=350; А = 3; α = 40˚); точка 2 (f =40: W=350; А = 3; α = 40˚); точка 3 (f =45: W=350; 

 А = 3; α = 40˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 40˚); точка 5 (f =55: W=350; А = 3; α =40˚); 

Ряд-3: точка 1 (f =35: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 2 (f =40: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 3 (f =45: W=350;  

А = 3; α = 45˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 45˚); точка 5 (f =55: W=350; А = 3; α = 45˚); 

Ряд-4: точка 1 (f =35: W=350; А = 3; α = 50˚); точка 2 (f =40: W=350; А = 3; α = 50˚); точка 3 (f =45: W=350;  

А = 3; α = 50˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 50˚); точка 5 (f =55: W=350; А = 3; α = 50˚); 
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Ряд-5: точка 1 (f =35: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 2 (f =40: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 3 (f =45: W=350; А = 

3; α = 55˚); точка 4 (f =50: W=350; А = 3; α = 55˚); точка 5 (f =55: W=350; А = 3; α = 55˚) 

Изменение водосодержания W = 200 [мл] 

виброплатформы в большую сторону W = 350 

[мл] увеличило показание отрыва B на 10-15 %. 

При частоте колебаний виброплатформы f = 

35 [Гц], водосодержании W = 350 [мл], угле 

наклона виброплатформы с бункером, равной α = 

55˚, (рис. 9, линия ряда 5) и амплитуде А = 3 мм 

отрыв штукатурного слоя после высыхания, 

нанесенного с помощью виброплатформы об-

щего назначения составляет 81 %. При уменьше-

нии параметра f [Гц] частота колебаний до 55, 50, 

45 и 40 [Гц] параметр B составил, соответ-

ственно, 71 %; 70 %; 71 % и 75 %. При тех же 

параметрах и при последовательном увеличении 

частоты f [Гц] виброплатформы, показатель от-

рыва штукатурного слоя уменьшается, об этом 

нам указывают линии ряда 1…4, которые нахо-

дятся ниже линии, характеризующей высокий 

показатель отрыва B с показателем отрыва f = 35 

[Гц] и увеличением угла наклона α = 55˚ (рис. 9, 

линия ряда 5). 

Выводы. 
1. Установлено, что физико-механические 

показатели виброплатформы, с учетом использо-

вания   правильной комбинации повышает харак-

теристики   штукатурного слоя от 20 % до 50 %. 

2. Экспериментально исследовано влияние 

угла наклона, водосодержание штукатурного 

слоя, амплитуду и частоту колебаний виброплат-

формы общего назначения на параметры его ра-

боты. 

3. Экспериментальные исследования под-

твердили теоретические предположения о том, 

что вибрационное воздействие в процессе нане-

сения обладает большей эффективностью, в срав-

нении с традиционными классификаторами нане-

сения штукатурного слоя. 

4. Проведенные исследования подтвердили 

достоверность аналитических выражений, позво-

ляющих определить качественные параметры ре-

гулирования робота-штукатура, и выявить харак-

теристики получаемого штукатурного слоя. 
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INFLUENCE ON THE QUALITY OF PLASTERING WORK PRODUCTION  
PARAMETERS OF THE PLASTERING ROBOT 

Abstract. The article considers the main aspects of studying the effective use of plastering machines and 
mixtures in construction through the use of automated and mechanized systems, units and robots. Theoretical 
aspect of the study of the process of plaster layer compaction with the help of a vibration platform of a robot 
plasterer with adjustable parameters. The main design and technological parameters of vibration compaction 
of the plaster layer and their influence on the efficiency of the process of compaction of vertical walls are 
revealed. The methods of experimental research are described, as well as experimental installations on which 
the laboratory experiment was carried out. The use of this technology allows to solve the problem of time costs 
and increase labor productivity indicators, as well as aspects of economic nature. When changing the physical 
and mechanical characteristics of the vibration platform its dependence of variation factors allows to form the 
most favorable conditions for the mechanical effect of vibrations on the efficiency of the process of plastering 
vertical walls. Plastering mixtures for obtaining a plaster layer are studied, the main physical and mechanical 
characteristics are analyzed, the requirements to be taken into account in the process of plastering are ana-
lyzed. The paper presents a comparison of physical and mechanical characteristics of the vibration platform, 
reveals the advantages and disadvantages of using different combinations of parameters. It is established that 
the use of a certain combination or change of one important parameter contributes to the increase of physical 
and mechanical characteristics in comparison with the traditional method of mechanical action. 

Keywords: Plaster mix, plastering, plastering, plastering robot, machines and aggregates, structures, 
density, tear-off. 
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