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Актуальность. Сейчас в качестве главной движущей силы в развитии 

производств и их автоматизации выступают промышленные роботы-

манипуляторы. Их внедрение позволяет предприятиям выйти на новый уро-

вень выполнения задач, увеличить эффективность работы и перераспреде-

лить обязанности между устройствами и людьми. 

Цель работы: разработать метод конструкции робота манипулятора с ше-

стью степенями свободы с использованием пневматических приводов. 

Анализ полученных результатов: Привод в движение манипулятора 

можно поделить на 4 этапа. Во-первых, компрессор использует топливо (бен-

зин, пропан) или электричество для выработки сжатого воздуха. Любой из 

них может служить источником питания для пневматической системы, 

накапливая потенциальную энергию. Из компрессора этот воздух переме-

щался в резервуар. Он хранится здесь до тех пор, пока роботизированный 

манипулятор не будет задействован, чтобы можно было использовать систе-

му немедленно, а не ждать, пока воздушный компрессор создаст достаточное 

давление. Клапаны в каждой части манипулятора определяют, как он будет 

двигаться. Подача и перекрытие воздуха определяет движение каждой части 

манипулятора. Исполнительные механизмы превращают потенциальную 

энергию, создаваемую компрессором, в кинетическую энергию. Приводы 

могут быть запрограммированы на использование этой кинетической энергии 

для управления частями манипулятора в необходимых координатах. Сжатый 

воздух призван заменить электродвигатели и сервоприводы в манипуляторах, 

облегчая перемещение груза или манипуляции с собираемыми деталями. 

Заключение. В связи с эксплуатационными достоинствами пневматиче-

ских роботов в настоящее время ведутся работы по созданию пневматиче-

ских приводов, обеспечивающих неограниченное число точек останова по 

координате, что позволит использовать их в роботах с позиционным управ-

ление. К недостаткам данного привода относятся ограничение по грузоподъ-

ёмности, трудность регулировки скорости звеньев манипулятора. 
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