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SОЦОЧТЮФ W.F., BШвФШ A.A., KЧТЮФС O.B., VЮНЯЮН O.M. 
Methoden der Energieeffizienzsteigerung von Industrierobotern. 

Es werden zwei Methoden der Reduzierung der Energieverluste im Einschwingvorgang erforscht: die 

Methode der Reduzierung des Gesamtträgheitsmoments eines Elektroantriebs und die Methode der 

Regulierung der Geschwindigkeit des idealen Leerlaufs. Es wird die Methode der 

Wirkungsgradsteigerung von Industrierobotern angeboten, die den Ersatz eines Antriebsmotors durch 

zwei oder mehrere Motoren beim Beibehalten der Gesamtleistung voraussetzt. Die angebotene 

Methode lässt das Trägheitsmoment des Motorläufers um 1,6-fache verringern und dementsprechend 

die Energieeffizienz des Roboters wesentlich steigern. 
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