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(72) ПЕСТУНОВ ВОЛОДИМИР МИХАЙЛОВИЧ, 

СТЕЦЕНКО ОЛЕКСІЙ СЕРГІЙОВИЧ 
(73) КІРОВОГРАДСЬКИЙ НАЦІОНАЛЬНИЙ ТЕХ-

НІЧНИЙ УНІВЕРСИТЕТ 
(57) Модуль промислового робота, який містить 

корпус, кисть і привід грубих і точних переміщень 
по відповідній координаті переміщень, який відрі-
зняється тим, що механізм виконавчого привода 

точних переміщень виготовлений у вигляді магні-
тострикційного стержня, послідовно установленого 
з передаточним механізмом руху по відповідній 
координаті переміщення і розташований у кінема-

тичному ланцюгу до механізму переміщення, при 
цьому зазначений механізм оснащений замкнутою 
системою керування переміщенням по відповідній 
координаті руху кисті, що містить датчик, порівню-
ючий і задавальний пристрої, а його жорсткість 
прийнята із співвідношення: 






22 fPV
C , 

де C  - жорсткість привода; 

V  - критична швидкість переміщення; 

P  - сила тиску напрямних; 

f  - різниця коефіцієнта тертя спокою і руху; 
  - коефіцієнт відносного розсіювання енергії. 

 
 

 
 

Корисна модель належить до галузі машино-
будування, зокрема до засобів механізації, і може 
бути використана в системах комплексної автома-
тизації виробничих процесів. 

Відомі промислові роботи, які складаються із 
основних кисті і привода, кінематично зв'язаного із 
кистю [1]. 

Відома концентрація має невисоку точність 
виконавчих переміщень, що обмежує її викорис-
тання. Відомий також модуль промислового робо-
та, що складається із основних кисті і привода гру-
бих і точних переміщень по відповідних 
координатах [2]. 

Але приведена конструкція має невисоку жор-
сткість і не забезпечує переміщень по кожній сте-
пені вільності з високою точністю. 

Задача пропозиції - підвищення точності пози-
ціювання і таким шляхом розширити технологічні 
можливості промислового робота. 

Поставлена задача досягається тим, що при-
від точних переміщень виготовлений у вигляді 
магнітострикційного стержня, послідовно установ-
леного з передаточним механізмом руху по відпо-
відній складовій і розташований в кінематичному 
ланцюгу, до механізму переміщення по відповідній 
координаті, причому вище зазначений механізм 
має замкнуту систему керування переміщенням по 

відповідній координаті руху кисті і містить датчик, 
порівнюючий і задавальний пристрої, а його жорс-
ткість визначена із рівняння: 

 






22 fPV
C ,  (1) 

 
де С - жорсткість привода; 
V - критична швидкість переміщення; 
Р - сила тиску напрямних;  
Δf - різниця коефіцієнта тертя спокою і руху; 

 - коефіцієнт відносного розсіювання енергії. 
Критичною називають швидкість переходу від 

безперервного до переривчатого руху при його 
зменшенні. 

Коефіцієнт відносного розсіювання енергії за-
лежить від коефіцієнта затухання коливань. При 
терті стала по сталі Δφ=0,1. 

Загальний вигляд запропонованого модуля 
зображено на фіг. 1, а схема замкнутої системи 
управління переміщення по одній із координат 
переміщення руки робота на фіг. 2. 

Модуль промислового робота складається із 
основи 1 (фіг. 1), стойки 2, руки 3, кисті 4, механіз-
му малих переміщень по координаті переміщення 
руки, який вміщує магнітострикційний стержень 5, 
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катушку 6, привід з передаточним механізмом пе-
реміщення руки (на схемі не показаний). 

Замкнута система управління переміщеннями 
(фіг. 2) складається із датчика 7, задавального 
пристрою 8, порівнюючого пристрою 9, підсилюва-
ча 10 і механізму управління 11. Повільна зміна 
напруги в ланцюгу живлення катушки здійснюється 
за допомогою потенціометра. Принцип роботи 
датчика 7 описано в роботі [3]. 

Привід роботи з передаточними механізмами, 
кількість яких залежить від кількості степенів сво-
боди переміщення кисті, розташований у основі 1. 
Там же розташований механізм малих перемі-
щень, один з яких зображений на фіг. 1 і містить 
стержень 5 і катушку 6. Стержень 5 з'єднує стійку 2 
з основою 1. В корпусі основи 1 розташовані з сис-
теми керування переміщеннями руки. Їх кількість 
залежить від кількості степенів свободи руху руки. 

Під час роботи привід модуля здійснює запро-
грамовані переміщення оброблюваної деталі 12 в 
заданій зоні. Ці переміщення мають невисоку точ-
ність (~0,1 до 1 мм). Такої точності при складанні 
прицезійних вузлів недостатньо. 

Підвищення точності позиціювання робота 
традиційними шляхами приводить до збільшення 
ваги і вартості конструкції. 

У запропонованій конструкції координати пе-
реміщення і точність позиціювання відокремлені і 
вирішуються різними механізмами. Координатні 
переміщення по заданій програмі здійснюють яким 
завгодно відомим приладом, який має невисоку 
точність позиціювання. Точність позиціювання по 
кожній координаті переміщення кисті підвищується 
як мінімум на порядок за рахунок використання 
механізмів малих переміщень, керованих замкну-
тою системою. 

При підході в зону фіксації розташування ме-
ханізми переміщення вимикаються і кисть 4 зупи-

няється в зоні дії датчика 7. Якщо зазор "а" (фіг. 2) 
відрізняється від заданого пристроєм 8, то з при-
строю 9 подається сигнал, який через підсилювач 
10 проходить на керуючий пристрій 11. 

Пристрій 11 керує системою живлення і катуш-
кою 6 магнітострикційного механізму малих пере-
міщень. 

Корекція переміщення по відповідній коорди-
наті виконується до тих пір, поки зазор "а" не буде 
дорівнювати заданому. Після цього переміщення 
деталі по осі зупиниться. Аналогічно відбувається 
корекція переміщення кисті по кожній координаті. 
Приведена конструкція модуля виключає можли-
вість переривчастого руху виконавчого органа, що 
перевищує точність позиціювання, яка дозволена. 

Таким чином, якщо жорсткість привода буде 
максимальною, визначеною по формулі (1), то рух 
кисті робота буде рівномірним, що забезпечує то-
чність позиціювання. 

Суттєва відмінність модуля полягає в тому, що 
привід точних переміщень розташований в кінети-
чному ланцюгу до механізму грубих переміщень 
по відповідній координаті, а жорсткість привода 
прийнята із співвідношення визначеного по фор-
мулі (1). 

Простота конструкції і керування запропоно-
ваного модуля дає можливість широкого викорис-
тання його в системах комплексної автоматизації 
виробничих процесів, наприклад в приладобудів-
ній промисловості. 

Джерела інформації: 
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2. Авторське свідоцтво № 872247, бюл. № 38, 

1981. 
3. А.М. Турчин, «Электрические измерения не 

электрических величин», - М:, 1969. 
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