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Анотація 
Запропоновано принцип функціонування програмованого, багатозадачного робота-маніпулятора 

(ангулярного типу) з 6-ма ступенями вільності. Розроблено кінематичну та функціональну схеми, а також 
алгоритм роботи програми керування.  
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Abstract 
The proposed principle of operation of programmable multi-function robotic arm that has 6 degrees of freedom. 

Developed kinematic and functional schemes and algorithm of the control program. 
Keywords: robot manipulator, kinematic scheme, automation systems, functional scheme, the algorithm of the 

program control. 
 

Висока швидкість й точність виробництва є запорукою розвитку технологій та ринку. 
Сьогоднішнім потребам людська фізична робота не здатна забезпечити ці вимоги. Тому їм на 
допомогу прийшли багатозадачні роботи-маніпулятори, спектр робіт яких достатньо широкий.  

На сьогоднішній день їх наявність на ринку ще недостатня. Крім того, їхня вартість 
залишається доволі високою. Інша проблема – потреба у висококваліфікованому персоналі для 
обслуговування таких складних технічних пристроїв, відсутність широкої мережі спеціалізованих 
сервісних центрів. 

Тому актуальною задачею є розробка недорогого, але точного й надійного робота-маніпулятора 
та адаптація його до виконання різнотипних операцій з можливістю зміни виконавчого органу, 
розробленого спеціально під певний тип робіт. 

Для розв’язання даної задачі розроблена кінематична схема робота-маніпулятора (рис. 1), який 
має часткову модульну систему, яка передбачає зміну виконавчого механізму. 

 

 

Рис. 1. Кінематична схема робота-маніпулятора (ангулярного типу) 

Даний робот має 6 приводних двигунів, а також 6 степенів вільності (рис. 2). Ця модель 
відноситься до стаціонарних маніпуляторів й розміщується на нерухомій платформі.  

 



 

Рис. 2. Робоча зона робота-маніпулятора (ангулярного типу) 

Серед роботів-маніпуляторів, що використовуються нині на промислових підприємствах, 
найбільш досконалі ті, які мають кілька ‘суглобів’. Маніпулятор такого типу дуже нагадує руку 
людини, оскільки має плечове й ліктьове зчленування, а також зап’ястний шарнір. Його зона дії 
значно більше, ніж у роботів інших типів; він здатний обходити перешкоди набагато більш 
різноманітними шляхами і може багаторазово складатися. Самий універсальний серед сучасних 
роботів-маніпуляторів, він разом з тим винятково складний в управлінні, оскільки, щоб уникнути 
зміщення робочого органу відносно необхідного положення, рух в лікті необхідно компенсувати 
поворотом в плечовому суглобі.  

В ході розробки маніпулятора, було розроблено функціональну схему курування його 
приводом (рис. 3). 

 

 

Рис. 3. Функціональна схема системи керування шестиступеневого маніпулятора 

На рис. 3: ППК – пристрій програмного керування; БК – блок керування; Д – двигун; СП – 
сенсор положення; ПМ – передавальні механізми. 

Кожна ланка оснащується електроприводом і датчиками для контролю переміщення. Задання 
руху ланок здійснюється від пристрою програмного керування. ППК задає сигнали керування, які 
надходять на блоки керування БК1…БК6 електроприводу Д1…Д6. Передавальні механізми 
ПМ1...ПМ6 забезпечують реалізацію необхідного виду руху ланок. Це рух визначається 
координатами, які надходять з сенсорів положення СП1…СП6. Сенсори положення ланок можна 
встановлювати на електродвигунах і ланках маніпулятора. 



Алгоритм роботи програми керування роботом-маніпулятором приведений на рис. 4. 
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Рис. 4. Алгоритм роботи програми керування роботом-маніпулятором 

Робота алгоритму така. На початку роботи отримуються основні вихідні данні з координатами 
роботи. Здійснюється перевірка наявності та дієздатності двигунів, розраховується кут поворот 
для кожного приводу відносно початкової координати. Задіюються приводні двигуни й 
маніпулятор рухається в сторону розрахованих координат. Далі привод блокується, що дає змогу 
ланкам залишатись в нерухомому стані. Виконується перевірка наявності захоплюючого 
пристрою. При його наявності подається сигнал на привод, який змикає (в даному випадку 
клешні), і сенсор положення знімає показники. Якщо координати не досягли 90º, то це означає, що 
між клешнями є предмет (залежно від жорсткоті предмету, може знадобитись додати додатково 
1..3º). Клешні фіксуються. Проводиться розрахунок даного кута відносно початкового. Задіюється 
привод і маніпулятор повертається до початкової координати. Привод 1 також повертається до 
початкової координати (розжимає клешні й відпускає предмет). Якщо операцій більше не 
передбачається, то робота закінчується. Якщо ні, то відбувається виконання нового циклу 
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