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AHAJIN3 KOHCTPYKTHUBHbBIX CXEM KUCTHU PYKHU
IMPOMBIIIJIEHHOI'O POBOTA

J.1.1. C.A. Hecrepenko, n.1.H. B.®. Cementok, A.b. Kurox, K.JI. Cagosery

Onecckuil HAIMOHAIBHBIN MOJTUTEXHUUECKUM YHUBEPCUTET
VYkpauna, r. Onecca

Ha ocnoge amanuza KOHCMPYKMUBHBIX CXeM KUCMU PYKU NPOMBIUIEHHO20 poboma paspabomana
VHUBEPCATIbHAS AHMPONOMOPDHAS NAMUNATLYEBAS DNEKMPoMexaHuyeckas Kucmo pyku ¢ 10 npugooamu.
Bce npusoovt u cucmema ynpasenenus ecmpoenvt 6 Kucmv pyku. Pazpabomanuas kucme pyKu umeem
2PY30n00beMHOCIb 3 Ke, HeDoNbuue 2adapumul U MONCEM UCHONb30BAMbCSL 8 NPOMBIULIEHHBIX YCIIOGUSIX.

OcHOBHBIE JBMKEHHUS TMPOMBIIIIEHHOTO POO0Ta MOAYMHEHBI TJIABHOW IIEIH — IEPEMEIlCHHIO
00bEeKTa MaHUIYIUPOBAHUS, KOTOPBIA YAEPKUBACTCS 3aXBAaTHBIM YCTPOMCTBOM. JTO YCTPOWCTBO B
3HAYUTEIBHOW CTENEHU OMpedessieT TEXHONOTHYECKME BO3MOXKHOCTH UM 00JacTh TPUMEHEHHS
MPOMBIILIEHHOTO po0oTa.

Haubonee yacto 3axBaThl MPOMBIIUICHHBIX POOOTOB MCIIONB3YIOTCS ISl BBITIOIHEHHS] KOHKPETHBIX
pabor, T.e. OHM TpenHa3HAuUEHbI Ul 3aXBaThIBAaHMS U yAEpXaHHA OOBEKTOB, Ha (OPMY U pa3Mephl
KOTOPBIX HaKJIaJbIBAIOTCS ONpEACTICHHbIE OrpaHWYeHus. 3axXBaTbl TAKOrO THIA MUMEIOT OTHOCHUTEIHHO
HECJIO)KHYIO KOHCTPYKIMIO, OHM JELIEBBl B M3TOTOBJIEHHUH, HO PE3KO OrPaHHYMBAIOT TEXHOJIOTHYECKYIO
ruOkocTh podoTa. Pacuer u KOHCTpyHpOBaHHE TAKMX 3aXBATOB MOAPOOHO H3JI0KEH B [1].

B GonpmHCTBE ciydaeB 3aXBaT JOJKEH padOTaTh ¢ 00bEKTaMH, CYIECTBEHHO Pa3IMYarOIMHCS
no mMacce, popme, rabaputam u Matepuany. B Takux cinydasx menecooOpa3HO MPUMEHSITh YHUBEPCATbHBIE
AHTPOIIOMOP(HBIE 3aXBaThl, KOTOPHIE HA3BIBAIOT KUCTIMH POOOTOB. DTH 3aXBaThl UMEIOT, KaK MpPaBUIIO,
Oonplie Tpex nanpleB U (Win) 0ojee OTHOrO COWICHEHUs B KX I0oM naibie. OHU MO3BOJISAIOT BHITOIHSTH
OOJNBIIYI0 HOMEHKIIATYPY Ollepaluii 3aXBaThlBaHus U nepebazupoBanusi 00bekToB. C yBeTUUYEHHEM YHCIIa
CTeNEHEeH MOABMKHOCTH CIIOXKHOCTh MPOCKTUPOBAHMSA YHHBEPCAJIBHBIX aHTPONOMOP(HBIX 3aXBaTOB
BO3pacTaer. B Takumx 3axBaTax YCIOXKHIETCA KOMIIOHOBKA IIPUBOJAOB, CBSI3aHHBIX CO CTENEHSAMH
NOABKHOCTH, AJISl HUX HEOOXOAWMBI MHHHATIOPHBIE MPHUBOIBI, CIIOCOOHBIE Pa3BHUBATH IOCTATOYHYIO
MoIHOCTb. CepuiiHble NPHUBOABI CIWIIKOM BEIMKH. OTa 3aJayd pelaercd ¢ IOMOIIBIO TPOCOBBIX
TPaHCMHCCHI, TO3BOJISIOLINX BBIBECTU JBUTATENb 3a Mpeessl 3BeHa [1].

Pacuer m KOHCTpyHpOBaHME HEKOTOPBIX NMPHUMEPOB YHUBEPCAIBHBIX aHTPOINOMOP(HBIX 3aXBAaTOB
npuseneHsl B [1, 2]. OnHako TaM pacCMOTPEHBI JIUIIb YaCTHBIE CITyYaH.

Yenoseueckas pyka, Kak MEXaHU3M, UMeeT 27 CTeeHel MOABMKHOCTH, 20 U3 KOTOPBIX OTHOCUTCS
K kuctu (puc.l). Anaromuyeckudd M (YHKIMOHAIBHBIA aHAIM3 YENOBEYECKOH pPYKU IO3BOJISET
OIIpPENENUTh ABMKEHHS, HEOOXONUMBIEC Uil NaJbLEB KUCTH PYKA C TEM, YTOOBI 3aXBaTblBaTh H
yIepKUBATh pa3IndHbIe 10 GopMe, rabapuTaM U Macce 0ObEKTHl MaHUITYIUpoBaHus. B naeane 6bu10 ObI
XOpOILIO YCTaHOBUTH HPUBOJ A Kakaod m3 20 cremeHeill MOABMXHOCTH KUCTH PYKH, YTO ITO3BOJHT
YIPaBJIATh KoM 13 ¢ananr kaxzaoro nansua. Ho 31o Oyner ciiokHas U rpoMo3ikasi KOHCTPYKLHS KaK
C TOYKH 3PEHUS] MEXaHUKH, TaK ¥ C TOUKU 3PEHUS] CUCTEMBI YIIPABIICHHUS.

MOXHO yIPOCTUTh KOHCTPYKLHUIO KUCTH PYKU: UCIIOJIB30BATh OMH HMPUBOJ UL KaXKIOT0 Majbla u
PBIYQKHYIO CUCTEMY CBS3M IIAPHUPOB (puC. 2a U puc. 20), Iie IpUMEHEHO S5 MpuBoAOB. B Takom ciyuae
Oyzaer obecrieunBaThCsl TOJIBKO HE aJalTUBHBIN 3aXBaT 00BHEKTa MAHHUITYTUPOBAHUSI.

ABTOpamMu JTAHHOTO JTOKJIaza paspaborana aHTporoMopQHast MATUIATBIEBAsK
JJIEKTPOMEXaHNYeCKasi KUCTh PYKH MPOMBIIUIEHHOTo podota (puc.3) ¢ 10 mpuBogamu. Bce mpuBoasl u
cUCcTeMa yIMpaBieHUs BCTPOCHBI B KHUCTh pyKH. B KuHemaTuueckol cxeme (puc.4) mpenycMOTpeH
WHAWBUAYaIbHBIA MPUBOJ HA OCHOBHYIO M CPEAHION (allaHTH Ka)KAOro Majblia W phlYayKHasl CHCTeMa
CBSI3W LIapHHpa CpenHed M KoHLeBoW (ananr. JIaHHBIA 3aXBaT MOXKET OCYIIECTBIIATH AJalTHBHBIE
3axXBaThIBAHUS OJHUM WJIM HECKOJBKMMH MajbllaMd M Pa3InYHON KOMOMHANWEH MPUBOAOB OCHOBHBIX H
cpenaux (ananr. /s pabotel TpeOyercs mogava nutanus 12 B. YmpaeieHue ocymiecTBIseTCs 4yepes
MH(paKpacHBI TOPT U €CTh BO3MOKHOCTh NIPUHUMATH YIpaBisonre curuansl yepes USB, manpumep
U peKUMa yIpaBieHHsl «C rojocay. He3aBUCHMBII NpUBOJ MajibleB W (aJaHT TO3BOJSET MOIYYUThH
OonbIIoe pazHOOOpasne IBMKEHUH (MaHUYIIALUR).
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Puc. 1. Kunemamuueckas cxema mooenu

KUCmu 4enogexa. a. 6.
* - nosopom 6 0eyx nnockocmsax, 1 —  Puc. 2. Hamypuwiii obpaszey (a) u kunemamuueckas cxema (6)
épawenue 3aniacmos, 2 — ceubanue  zaxeama ¢ UHOUBUOYATLHLIM NPUEOOOM HA KAJNCObIL naiey u
sansicmpsi, 3-8 — coubanue NAibYes.  puruadiCHOU CUCMEMOlL CEA3U WAPHUPOS.
Bcezo 23 nosopommeix 0sudicenus. 3-8 — ceubanue nanvyes. Mcnonvzyemcs 5 npusooos.
| Pp ¥ oLeLessd Puc.4. Kunemamuueckas
90 7.1,72:7.3: 74 cxema 3axeama C
B w! oo of /E1i62i65564  UHOUBUOYATLHBIM — HPUBOOOM
9| p ongesan Ha OCHOBHYIO — CPEOHION
& : ZIIE, Gananeu kadxcooco namvya u
9| 9| 90 90 5 POIUAdICHOU  CUCeMOU  CBA3U
Puc.3. Aumponomopras ST ST s0 |\ Gpoannn wapHupa cpeouell — KOHYegou
NAMUNGIbYe6as panane
2NEKMPOMEXAHULECKAS KUCTb. 4 3-8 — ceubanue nanvyes.
oo Qcrosnas Hcnonvzyemes 10 npusodos
—EFO— 3
Brisoanr:

1. PazpaGorannas KOHCTPYKLIHSI YHHUBEPCAJIbHOU AHTPOIIOMOP(HOM MATUNATBLEBON
JJIEKTPOMEXAHNYECKOH KHUCTH PYKH MPOMBIIUIEHHOTO po0oTa oOecreunBaeT 3axBaT M ylAep)KaHUe
00bEKTa MaHUITYTHPOBAHHS BECOM 10 3 KT.

2. PazpabGoranHas KuUCTb PyKH poOoTa uMeeT HeOonpliMe rabapuThl 3a CUET MPUMEHEHUS
MUHHUATIOPHBIX TPUBOJOB W KOMITAKTHOM ammapaTHOM 4YacTH CUCTEMBI YIPABICHHUS, U MOXKET
UCIIOIB30BATHCA B IPOMBILIUIEHHBIX YCIOBUSAX.
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Analyse von Konstruktionsschemen der Industrieroboterhand.

Aufgrund der Analyse von Konstruktionsschemen der Industrieroboterhand wurde eine universale
elektromechanische Fiinf-Finger-Roboterhand mit 10 Antrieben entwickelt. Alle Antriebe und die
Steuerungssystem sind in die Hand eingebaut. Die Hebekraft der entwickelten Roboterhand liegt bei 3 kg,
sie hat eine geringe Grofie und kann in den industriellen Bedingungen angewandt werden.
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