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Анотація 

Запропоновано загальну компоновку роботизованого технологічного комплексу на базі верстату з ЧПК та 

промислового робота з двома захватними пристроями. 
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Abstract 

Proposed overall layout of a robotic technological complex based on a CNC machine and an industrial robot with 

two clamping devices. 
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Вступ  

Сучасні промислові системи все більше інтегрують у виробництво верстати з числовим програм-
ним керуванням (ЧПК) та промислові роботи для створення високопродуктивних, гнучких і автома-
тизованих технологічних комплексів. Такі роботизовані промислові комплекси поєднують механічну 
обробку на обладнанні з ЧПК із автоматизованим завантаженням, розвантаженням і транспортуван-
ням заготовок, що значно підвищує ефективність виробництва та дозволяє реалізувати повністю ав-
тономні цикли обробки без постійної участі оператора [1, 2]. 

Промислові роботи в таких комплексах виконують ключові функції: доставку заготовок від нако-
пичувача до верстата, установку деталей у верстатне оснащення, перевертання або переміщення де-
талей під час обробки, а також сортування та відвантаження готових виробів. Використання роботів у 
поєднанні з верстатами з ЧПК дозволяє забезпечити стабільність технологічного процесу, скоротити 
час виробничого циклу та зменшити похибки, пов’язані з людським фактором [3]. 

Інтеграція роботів із верстатами з ЧПК дозволяє об’єднувати ці системи в модульні гнучкі вироб-
ничі лінії, де роботи обслуговують один або кілька верстатів, забезпечуючи одночасно високу геоме-
тричну точність обробки та ефективну матеріально-технологічну логістику всередині технологічної 
комірки [4]. Завдяки таким рішенням досягаються як підвищена продуктивність, так і можливість 
швидкого переналагодження комплексу під випуск різних деталей без значних змін устаткування чи 
штату обслуговуючого персоналу [5]. 

Метою цієї роботи є розробка роботизованого промислового комплексу на базі верстатів з ЧПК та 
промислових роботів, здатного виконувати технологічні операції серійного виробництва із забезпе-
ченням високої точності, продуктивності та автоматичного обслуговування технологічних циклів. 

 
Результати дослідження 

Промисловий робот є автоматизованою системою, здатною виконувати задані дії на основі запро-
грамованих алгоритмів. Крім того, він може бути оснащений сенсорами для сприйняття зовнішнього 
та внутрішнього середовища, що підвищує ефективність виконання виробничих операцій [2, 3]. Роз-
робка компоновки роботизованого комплексу є одним із перших та вкрай важливих етапів його прое-
ктування.   



  

Раціональне розташування елементів роботизованого комплексу може забезпечити покращення 
показників ефективності роботи комплексу. 

Основою комплексу є верстат, який виконує основну роботу, а саме технологічну обробку виро-
бу. В нашому випадку це верстат з числовим програмним керуванням, який має можливості програм-
ного керування та переналагодження, що відповідає основним постулатам розробки таких комплек-
сів. 

В роботі розглядається верстат з вертикальною установкою заготовки та вертикальною віссю 
шпинделя головного приводу.  

 
 вертикально-фрезерний верстат з ЧПК. В більшості технологічних комплексів промислові робо-

ти виконують допоміжні операції пов’язані із установкою та заняттям заготовки, переустановами, 
тощо [3, 4]. 

Загальна схема комплексу зображена на рис. 1. До складу комплексу входить верста з ЧПК  1, 
промисловий робот 2, пристрої для подачі заготовки 3 та пристрої для складування готових деталей 
4.  

Особливістю розроблюваного комплексу є застосування промислового робота, який містить два 
захватні пристрої, що дозволяє  виконувати установку заготовки та зняття деталі без зміни кутового 
положення маніпулятора.  

 

 

Рис. 1. Загальна схема роботизованого технологічного комплексу 

 
 

Висновки 

В роботі запропонована компоновка роботизованого технологічного комплексу на базі верстата 
з ЧПК та промислового робота. Особливістю даного комплексу є використання двозахватного про-
мислового робота, що дає можливість скоротити витрати часу на установку та зняття виробів, покра-
щуючи ефективність роботи усього комплексу. Особливості роботи комплексу будуть досліджені в 
наступних роботах 
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