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Анотація 

Андрій КОТЛЯР. Визначення конструктивних залежностей 

маніпулятора на основі паралельних кінематичних структур зі збільшеним 

поворотом руки. Кваліфікаційна робота за другим (магістерським) рівнем 

вищої освіти: ЦНТУ, 2024. – 66 с. Матеріали презентації 10 іл. 

 

Запропоновано нову конструкцію маніпулятора на основі паралельних 

кінематичних структур зі збільшеним поворотом руки. Розроблено 

розрахункові схеми та отримано конструктивні залежності окремо для кутових 

переміщень. Проведено дослідження конструктивних параметрів 

маніпулятора. Результати дослідження представлено у вигляді графіків. 

Актуальність: новий прогресивний маніпулятор на основі паралельних 

кінематичних структур зі збільшеним поворотом руки, що відповідає двом 

основним тенденціям розвитку робототехніки: застосування замкнених 

кінематичних ланцюгів та розміщення двигунів приводів на базисному 

елементі конструкції. 

Наукова новизна: встановлено конструктивні залежності маніпулятора 

на основі паралельних кінематичних структур зі збільшеним поворотом руки 

для мінімізації його габаритних розмірів при забезпеченні заданої рухомості у 

заданому робочому просторі. 

Практичне значення: запропоновано нову конструкцію маніпулятора на 

основі паралельних кінематичних структур, вивчено конструктивні 

залежності при забезпеченні заданої рухомості у обумовленому робочому 

просторі. 

Ключові слова: маніпулятор, паралельні кінематичні структури, 

збільшений поворот руки. 
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Summary 

Andrii KOTLIAR. Study of a manipulator based on parallel kinematic 

structures with increased arm rotation. Qualification work at the second (master's) 

level of higher education: CUNTU, 2024.– 66 p. Presentation materials 10 il. 

 

It is proposed a new manipulator design based on parallel kinematic structures 

with increased hand rotation. Calculation schemes were developed and structural 

dependencies were obtained separately for angular movements. It was carried out a 

study of the design parameters of the manipulator. The results of calculations are 

presented in the form of graphs. 

Keywords: manipulator, parallel kinematic structures, minimization of overall 

dimensions. 
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ВСТУП 

 

Актуальність роботи. Промислова робототехніка як складова 

галузевого машинобудування є областю, яка потужно розвивається на протязі 

вже досить тривалого часу. Активне впровадження роботів у багатьох сферах 

промисловості сприяло виникненню великої різноманітності їх конструкцій. 

Зрозуміло, що значна номенклатура виробів повинна забезпечити потреби 

споживачів, які часто мають протилежні вимоги. Поряд з тим наявний досвід 

у конструюванні, виробництві і експлуатації промислових роботів дозволяє 

встановити основні тенденції розвитку даної сфери промисловості. Можна 

зазначити, що вони є півнобіжні тенденціям розвитку більш глобальної області 

виробництва та експлуатації технологічного обладнання широкого спектру 

застосування. Зокрема, покращення динамічних характеристик напряму 

позначається на зростанні продуктивності роботи маніпуляторів, а подекуди 

призводить і до збільшення точності виконуваних операцій. Підвищення 

енергоефективності, окрім однозначних вигод у вигляді економії 

енергоресурсів, опосередковано також позначається на покращенні 

динамічних якостей обладнання. 

Практика останніх років показує, що одним із шляхів забезпечення 

зазначених тенденцій розвитку робототехніки є використання маніпуляторів з 

замкненими кінематичними ланцюгами та розміщення двигунів приводів на 

елементах базису робота. Зазначеним вимогам повною мірою задовольняє 

технологічне обладнання, побудоване на основі паралельних кінематичних 

структур. Широке впровадження даного принципу і для технологічного 

обладнання, призначеного для здійснення транспортно-логістичних операцій 

технологічного процесу, відкриває перспективи застосування модульного 

підходу до виробництва і експлуатації технологічного обладнання. Тому 

подальший розвиток такого типу обладнання з гнучкими можливостями 

функціонування, розробка його нових конструкцій та вивчення 
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конструктивних залежностей є актуальним науково-технічним завданням, що 

становить науковий інтерес та практичну цінність. 

 

Мета і задачі дослідження. Метою даної роботи є дослідження 

маніпулятора на основі паралельних кінематичних структур зі збільшеним 

поворотом руки для забезпечення функціонування вихідного органу у 

заданому робочому просторі при мінімальних габаритах механізму. 

Поставлена мета досягнута шляхом вирішення таких задач: 

– огляд існуючих типів промислових роботів; 

– аналіз тенденцій розвитку промислових роботів; 

– вибір прототипів для пропонованої конструкції маніпулятора на 

основі паралельних кінематичних структур; 

– розробка схеми конструкції маніпулятора на основі паралельних 

кінематичних структур; 

– визначення конструктивних залежностей маніпулятора для 

мінімізації його габаритних розмірів при забезпеченні заданої рухомості у 

обраному робочому просторі. 

Додатково до поставленої мети розраховано економічну ефективність 

від впровадження робота пропонованої конструкції. 

 

Об’єкт дослідження – маніпулятор на основі паралельних 

кінематичних структур зі збільшеним поворотом руки. 

 

Предмет дослідження – залежності конструктивних параметрів 

маніпулятора на основі паралельних кінематичних структур зі збільшеним 

поворотом руки. 

 

Практичне значення – запропоновано нову конструкцію маніпулятора 

на основі паралельних кінематичних структур зі збільшеним поворотом руки 
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та вивчено його конструктивні залежності для мінімізації габаритних розмірів 

при забезпеченні заданої рухомості у заданому робочому просторі. 

 

Наукова новизна - встановлено конструктивні залежності маніпулятора 

на основі паралельних кінематичних структур зі збільшеним поворотом руки 

для мінімізації його габаритних розмірів при забезпеченні заданої рухомості у 

заданому робочому просторі 

 

Особистий внесок – розроблено схему та визначено конструктивні 

залежності маніпулятора на основі паралельних кінематичних структур зі 

збільшеним поворотом руки для мінімізації його габаритних розмірів при 

забезпеченні заданої рухомості у заданому робочому просторі. 

  




















































































































