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Анотація. У даному дослідженні представлено проектування та виготовлення гуманоїдної роботизованої руки з 

п'ятьма пальцями, що інтегрують датчики натягу ниток для моніторингу рухів пальців. Метою є відтворення 

функціональності людської руки за допомогою доступної конструкції з потенційним застосуванням у гуманоїдній 

робототехніці та протезній реабілітації.  
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Робот – це особливий вид машини, який призначений для виконання завдань автоматично з 

певним рівнем автономності. На відміну від звичайних машин, роботи мають здатність 

відчувати навколишнє середовище, приймати рішення на основі цієї інформації та виконувати 

відповідні дії. Вони побудовані з різних деталей і механізмів, які дозволяють їм рухатися, 

взаємодіяти з об'єктами та виконувати певні функції [1]. 

Роботизовані руки, що мають характеристики подібні до людських, широко досліджуються в 

робототехніці. Різноманітні роботизовані руки розробляються з метою підвищення спритності, 

ефективності та функціональності робота, який має бути подібним до людини, кожна з яких 

пропонує особливу інноваційну конструкцію, оптимізовану для конкретного завдання [2-4]. 

Метою даного наукового дослідження є аналіз динамічного процесу руки робота гуманоїда 

як науково-дослідної платформи і  об’єкта керування з розробкою функціональної схеми 

ділянки автоматизованої системи керування, розрахунку техніко-економічного обґрунтування 

та впровадження розробленої системи автоматизації. 

Більш того, розробка штучних роботизованих систем, які здатні імітувати людське тіло, 

породжує актуальні і перспективні питання щодо їх здатності маніпулювати речами, що робить 

особливо актуальною сферу біомеханічного протезування. Наприклад, щоб отримати простий у 

використанні, легкий і візуально привабливий протез руки людини, необхідно вивчити 

природну руку, отримати її кінематичну модель та спроектувати біомеханічний прототип.  

Загалом динамічне моделювання руки людини необхідне, оскільки її нормальні фізіологічні 

рухи породжують динаміку руху, адже рука людини — це дуже складний механізм із багатьма 

ступенями свободи, тому моделі рук і кистей, які вивчені в рамках даної практики, базуються 

на вивченні кінематики та динаміки рухів. Ці моделі можна буде використовувати як надійну 

методологічну і експериментальну основу для розробки прийнятних протезів рук людини з 

інтелектуальним компонентом керування. 

У Луцькому національному технічному університеті групою авторів була розроблена рука 

робота-гуманоїда (рис.1) на базі проекту відкритого коду (OpenSource Humanoid Robot), за 

прикладом проекту 3D PRINTED LIFE SIZE ROBOT, InMoov.іі Humanoid Robot реалізованого у 

Novia University of Applied Science (Фінляндія). 

 
Рисунок 1 – Рука робота-гуманоїда (розробка ЛНТУ) 



Створення демонстраційної установки аватара руки робота-гуманоїда включає не лише 

відтворення, а оптимізацію і вдосконалення OpenSource Humanoid Robot, адже ЛНТУ і кафедра 

«Автоматизація та  комп’ютерно-інтегровані технології» займаються передовими науковими 

дослідженнями (рис.2). 

 
Рисунок 2- Вигляд руки робота-гуманоїда та модуль керування у вигляді рукавиці з набором сенсорів 

 

3D-модель руки видрукувалася за допомогою 3D-принтера. Автоматизована система має у 

своєму складі встановлені поворотні приводи (сервоприводів), пристрої комутації з датчиком 

руху Microsoft Kinect, планшет для керування Arduino (планшет типу NuVision чи подібні) 

(рис.3). 

 
Рисунок 3 - Автоматизована система смарт-руки 

 

Розробка автоматизованої системи роботизованої штучної руки, яка здатна імітувати 

людську руку у подальшому буде платформою для відповідних експериментів у навчально-

практичних цілях з подальшим застосуванням у вирішенні проблем медичної реабілітації 

людей з інвалідністю [5]. Адже рука є дуже важливою частиною людського тіла, тому так 

важливо якнайшвидше відновити максимальну ефективність роботи руки та її руху для людей, 

які внаслідок нещасного випадку чи захворювання були позбавлені цих можливостей.  
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DEVELOPMENT AND MANUFACTURING OF AN AUTOMATED 

SMART HAND HUMANOID ROBOT 

 
Abstract. This study presents the design and fabrication of a five-fingered humanoid robotic hand integrating filament 

tension sensors to monitor finger movements. The goal is to replicate the functionality of the human hand using an affordable 

design with potential applications in humanoid robotics and prosthetic rehabilitation. 

Keywords: robot, smart hand, 3D printing, servo, Arduino. 
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