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При роботизації вантажно-розвантажувальних операцій широкого застосування 

набувають струминні захоплювальні пристрої (СЗП), що використовують 

аеродинамічний ефект притягання (ефект Бернуллі) [1-5].  

Струминні захоплювальні пристрої здатні утримувати об’єкти транспортування як 

контактно, із використанням базуючих фрикційних елементів, так і безконтактно, що 

значно розширює сферу їх застосування на виробництві. Безконтактний спосіб 

утримування найчастіше застосовують при транспортуванні крихких об’єктів, так як він 

дозволяє знизити динамічну дію на об’єкт під час його захоплення та транспортування. 

Отже, завдання дослідження динаміки взаємодії контактного та безконтактного СЗП з 

об’єктом транспортування під час його захоплення є достатньо актуальним. 

Для дослідження динаміки процесу захоплення розроблено експериментальну 

установку (Рис. 1).  

 
Рис. 1.  Експериментальна установка 

На фланці промислового робота монтувались струминні захоплювальні пристрої 

контактного та безконтактного типу. Для вимірювання прискорень, що діють на об’єкт 

маніпулювання у процесі його захоплення, використано акселерометр. Акселерометр 

монтувався у точці, що відповідає центу мас об’єкта транспортування і під’єднувався до 

контролера Raspberry Pi 3B. Контролер аналізує дані отримані із акселерометра та 

виводить на екран дані за допомогою розробленої програми. В результаті досліджень 
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отримано графіки зміни прискорення об'єкта транспортування в процесі його захоплення 

контактним (з трьома базуючими фрикційними елементами) та безконтактним СЗП 

(рис. 2). Дослідження проводились при наступних параметрах: маса об'єкта – 0,5 кг; 

відстань до об’єкта захоплення – 0,5 мм; максимальна вантажопідіймальність СЗП при 

тиску 300 кПа – 1,5 кг. 
 

 
Рис. 2. Прискорення об'єкта маніпулювання під час захоплення 

Отримані дані доводять, що використання безконтактного СЗП дозволить знизити 

динамічні навантаження на об’єкт маніпулювання у 15 раз. Отже, безконтактний спосіб 

захоплення та утримування об’єктів маніпулювання особливо актуальний при 

роботизації завантаження крихких, нежорстких, нестійких до пошкодження 

поверхневого шару (покриття) та інших предметів виробництва.  
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