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Мета роботи: створення універсальної інформаційної модели робота 

для дослідження повного комплексу кінематичних, динамічних та 
функціональних властивостей.  

Відповідні фактор-множини P RΛУ ⊂ характеризують динамічні 
процеси при зміні частоти обертання ланок роботів , обертового моменту 

 і поворотів вісей у просторі [1] 
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де мин1; ( ]3600;0∈‰›n ( ) [ ]125;0∈hLT‰ћ› кН⋅м; [ ]43 105;10 ⋅∈hL  годин. 
На першому етапі квантифікації мета М конкретизується трьома 

частинами (підсистемами) { }321 ,, ЦЦЦМ =  (рис. 1), кожна частина 
складається із своїх підрозділів і т.д 

. 
При цьому: мета 

Ц1 — оціни-ти і 
підвищити навантажу-
вальну здібність і 
надійність робота ;  

Ц2 — оцінити і 
зменшити масу робота;  

Ц3 — 
забезпечити ергоно-
мічні характеристики. 
Частини кожного рівня 
взає-мопов’язані з 
показниками 

 
Рис. 1. Граф мети 

моделі робота 
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Висновки. Багаторівнева оболонка графа мети моделі робота дає змогу: 

дослідити нові можливості системи у цілому; створити більш надійний, 
компактний і енергетично ефективний привод; розробити алгоритми і 
програми системного проектування роботів. 
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