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УДК 621.382. 

ОГЛЯД СУЧАСНИХ РОБОТІВ-МАНІПУЛЯТОРІВ 

 

Макушев І.А. 

Харківський національний університет радіоелектроніки  

Україна, 61000, Харків, пр. Науки 14  

E-mail: illia.makushev@nure.ua 

Анотація: У даній статті було розглянуто та проаналізовано особливості сучасних роботів-

маніпуляторів їх типи та різновид, в результаті аналізу було виявлено переваги та недоліки  

конструкцій, які будуть враховані при проєктуванні нової конструкції робота. 

Ключові слова: огляд, робот-маніпулятор, палетайзер, різновиди, порівняння. 

 

OVERVIEW OF MODERN ROBOTIC MANIPULATORS 

 

Makushev I.A. 

Kharkiv National University of Radio Electronics 

Ukraine, 61000, Kharkiv, 14 Nauky Ave 

E-mail: illia.makushev@nure.ua 

Abstract: This article considered and analyzed the features of modern robotic manipulators, their 

types and varieties, as a result of the analysis, the advantages and disadvantages of the designs were 

revealed, which will be taken into account when designing new robot design. 

Keywords: robot manipulator, palletizer, types, comparison. 

 

Роботи-маніпулятори (РМ) – це механізми, призначені для виконання різних завдань, які 

потребують точного та керованого переміщення об'єктів. Вони використовуються в різних 

областях, таких як виробництво, медицина, авіаційна та космічна промисловість та інші [1-5]. 

Залежно від специфіки, РМ використовуються в багатьох галузях промисловості, оскільки 

можуть виконувати різні завдання. 

Таким чином, існує ціла множина різновидів РМ, які відрізняються за конструкцією та 

призначенням. Розглянемо найбільш розповсюджені типи роботів: 

1. Серійні роботи – найбільш поширені роботи-маніпулятори, що складаються з кількох 

з'єднаних між собою ланок, що дозволяють роботу переміщатися у просторі та виконувати 

завдання, представлений на рисунку 1 [7, 8]. 

 

 
Рисунок 1 – Серійний робот палетайзер 

 

2. Паралельні роботи – це роботи-маніпулятори, що складаються з декількох рухомих 

платформ, які управляються за допомогою декількох ланок, розташованих паралельно один до 
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одного. Вони забезпечують більш високу точність та швидкість роботи, ніж серійні роботи, 

зображений на рисунку 2 [7, 9]. 

 

 
Рисунок 2 – Паралельний робот маніпулятор 

 

3. Надточні роботи – це роботи-маніпулятори, які використовуються в галузі 

мікроелектроніки, оптики та інших областях, що вимагають дуже високої точності та малих 

розмірів. Вони можуть бути як серійними, і паралельними, зображений на рисунку 3. 

 

 
Рисунок 3 – Надточний робот Дельта-робот 

 

4. Мобільні роботи-маніпулятори – це роботи, які можуть переміщатися по простору та 

виконувати завдання, такі як підйом та переміщення вантажів, перебуваючи у русі, 

зображений на рисунку 4. 
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Рисунок 4 – Мобільні роботи-маніпулятори 

 

Порівняння різних видів роботів-маніпуляторів залежить від вимог до конкретного 

завдання.  

Наприклад, паралельні роботи забезпечують більш високу точність і швидкість роботи, ніж 

серійні роботи, але вони також зазвичай складніші у виробництві та дорожчі.  

В результаті проведеного огляді, визначено, що мобільні роботи-маніпулятори мають 

більшу гнучкість у переміщенні, ніж стаціонарні роботи, але можуть мати обмеження в 

навантаженні та точності.  

Надточні роботи зазвичай використовуються в більш спеціалізованих областях і можуть 

бути дорожчими у виробництві. 

Далі розглянемо основні області застосування РМ: 

- перекладка; 

- полірування; 

- лиття під тиском; 

- числове програмне управління (ЧПУ); 

- упаковка та штабелювання; 

- контроль якості; 

- збірка; 

- обслуговування верстатів; 

- лабораторний аналіз та випробування; 

- склеювання і зварювання. 

Серед лідерів в виробництві палетайзерів: Yaskawa, KUKA, Robopac,  

В даній роботі ключове місце займає – робот палетйзер. 

Робот-маніпулятор палетайзер – це спеціалізований робот, який використовується для 

автоматичного вкладання вантажів на палети і відноситься до серійних роботів. Цей тип 

роботів-маніпуляторів широко використовується у виробничих підприємствах, де необхідно 

упаковувати товари на палети для їхнього подальшого відправлення, можна побачити на 

рисунку 1. 

Робот-маніпулятор палетайзер зазвичай складається з гнучкої механічної руки, яка може 

переміщатися в тривимірному просторі, і захоплення, яке дозволяє роботу укладати вантажі на 

палети з високою точністю та швидкістю. Також роботи-паллетайзери можуть бути оснащені 

додатковими функціями, такими як зважування вантажів, друк етикеток та навіть сканування 

штрих-кодів товарів. 

До основних параметрів палетайзерів відносяться: 

- вісь оберту РМ, наприклад, 4-, 5- або 6-осьові роботи-палетайзери; 
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- вантажопідйомність, наприклад, від 50 кг до 800 кг; 

- висота навантаження; 

- наявність 2D і 3D система машинного зору для забезпечення укладання на піддони і 

зняття з піддону в структурованому або неструктурованому середовищі; 

- розміри робочого столу; 

- швидкість передачі вантажу; 

Переваги використання роботів-маніпуляторів палетайзерів включають підвищення 

ефективності та швидкості виробничих процесів, зменшення помилок при укладанні вантажів 

на палети, зниження травматизму працівників та скорочення витрат на трудові ресурси. 

Загалом роботи-маніпулятори палетайзери є незамінними засобами автоматизації 

виробничих процесів у різних галузях промисловості, де потрібна упаковка товарів на палети. 

В результаті, проведеного огляду сучасних роботів-маніпуляторів розглянуті основні типи 

РМ. В цьому огляді для досліджень обрані серійні роботи в якості ключового об’єкту. 

Розглянуті конструктивні особливості та деякі параметри таких пристроїв. В ході проведеного 

огляду та аналізу, були виявлені переваги та недоліки різних типів маніпуляторів, що є 

допомогою для вибору конструкції аналога для подальшого моделювання і конструктивного 

аналізу роботів. 
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