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Мета роботи: визначити перспективи використання і переваги роботів-верстатів на ос-

нові механізмів паралельної структури (МПС) порівняно з традиційними верстатами.  
 

Рис. 1. Оброблюючий центр 
OKUMA PM-600 (Японія) 

 
 

Рис.2. Європейський 
радіаційний синхро-
трон, маса  500 кг, 
точність більше 1 мкм 

 
 

Рис.3. Фрезерний верстат Т805 
(Tricept) фірми MIKROMAT 

(Німеччина) 
 
Першість у створенні і виробництві мехатронних систем належить високорозвиненим в 

області ”Hi-Tech“ технологій країнам: Японія, Німеччина, США, Швеція, Франція, Австрія. 

Основні переваги серійних верстатів-роботів з МПС: точність позиціонування досягає 1…5 

мкм, частота обертання шпінделя до 30000 об/хв, швидкість перемещення платформи до 90 

м/хв, максимальне пришвидшення до 30 м/с2, а при випробуваннях до 50 м/с2 (рис. 1, 2, 3) [1].  

Висновки: виконано аналіз перспектив використання роботів-верстатів на основі МПС 

та виявлені їх переваги.  
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