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Анотація 

Проведено особливості застосування промислових роботів для виконання допоміжних операцій на 

технологічному робочому місці. Досліджено переваги застосування різних кінематики промислових ро-

ботів для покращення ефективності роботи  роботизоваоного технологічного комплексу. 
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Сучасне серійне виробництво характеризується досить швидкими темпами як випуску про-

дукції так і її зміни на інші типові зразки. Це зумовлює необхідність збільшення тривалості 

часу роботи виробничих одиниць та потребу в забезпеченні можливостей їх швидкого перена-

лагодження для випуску інших видів продукції [1-3]. 

Метою роботи є аналіз можливостей застосування промислового роботизованого обладнан-

ня в технологічних комплексах та робочих місцях в машинобудуванні. 

Наразі однією з основних різновидів технологічного обладнання машинобудівного вироб-

ництва є верстати з числовим програмним керуванням, які забезпечують можуть працювати 

протягом довгого періоду часу та, завдяки наявності комп’ютеризованої системи керування, 

можуть бути переналагоджені на виконання різних технологічних задач [4-6]. На кафедрі тех-

нологій та автоматизації машинобудування проводяться дослідження особливостей застосу-

вання роботизованого та технологічного обладнання з ЧПК, як єдиного комплексу для вико-

нання задач машинобудівного виробництва [7, 8]. 

Для покращення ефективності роботи технологічних робочих місць запропоновано засоту-

вати промислові роботи для виконання допоміжних задач, зокрема для установки та зняття 

заготовок та оброблених деталей, загальна схема роботизованого робочого місця зображена на 

рис. 1.  

 

 

Рис. 1. Загальна схема роботизованого робочого місця 



  

В даній схемі присутній верстат фрезерної групи 1, промисловий робот циліндричної систе-

ми координат 2 та обладнання для подачі заготовок 3 [9, 10]. 

Для покращення ефективності було дослідження особливості застосування двох типів кіне-

матики промислових роботів (рис. 2). 

 

 
а)       б) 

Рис. 2. Кінематичні схеми роботів: а) з одним маніпулятором, б) з двома маніпуляторами.  

 

Обидва варіанти мають циліндричну систему координат, проте варіант б) оснащений двома 

маніпуляторами. 

Застосування варіанту з двома маніпуляторами в технологічному роботизованому комплексі 

дозволяє зменшити кількість допоміжних ходів при виконання операцій завантаження та роз-

вантаження основного обладнання. За умови робочих циклів порівняно невеликої тривалості 

забезпечується зменшення витрат часу на виконання допоміжних операцій, а отже і покращен-

ня ефективності роботи комплексу. 
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Features of the use of industrial robots for performing auxiliary operations in mechanical engineering 

 

Abstract 

The article presents the features of using industrial robots to perform auxiliary operations at technological 

workstations. The advantages of applying various kinematic configurations of industrial robots to improve the 

efficiency of robotic technological complexes are analyzed. The study highlights the impact of robot design and 

functionality on the overall productivity and flexibility of automated systems. 

Keywords: industrial robot, technological complex, kinematic scheme, auxiliary operations. 
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