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На сучасному етапі автоматизації задача зниження енергозатрат при 

транспортуванні та маніпулювання об’єктів виробництва є найбільш актуальною. В 

захоплювальних пристроях струминного типу підіймальна сила створюється за рахунок 

аеродинамічного ефекту притягання, що забезпечується завдяки використанню 

стиснутого повітря. Задля збереження рівноваги об’єкта маніпулювання відносно 

захоплювального пристрою необхідно увести обмеження  на швидкість переміщення і 

прискорення. Це призводить до збільшення часу маніпулювання і відповідно 

збільшення енергозатрат. 

При заданих параметрах маніпулятора, струминного  захоплювального 

пристрою (СЗП), об’єкта маніпулювання (ОМ) і траєкторії необхідно вирішити задачу 

забезпечення орієнтації захоплювального пристрою при якому споживання стиснутого 

повітря буде мінімальним. Під час розв’язання поставленого завдання знайдено 

оптимальний кут нахилу осі СЗП під час розгону кінцевої ланки маніпулятора  
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де a – прискорення об’єкта маніпулювання, β – кут нахилу траєкторії до 

глобальної системи координат. 

Також знайдено оптимальний кут нахилу СЗП під час гальмування кінцевої 

ланки маніпулятора 
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Положення точок переорієнтації зображено на рисунку 1. 

 
Рисунок 1. – Положення точок переорієнтації на прямолінійній траєкторії  
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маніпулювання. Для трапецієподібного швидкісного профілю, необхідно і достатньо 

обмежити швидкість на інтервалі шляху 51 TT   за допомогою функції VAR speeddata 

vmedium. На першій, середній і кінцевій ділянці забезпечується безвідривність 

транспортування  об’єкта  маніпулювання за допомогою сили  інерції і сили ваги. На 

двох проміжних ділянках переорієнтації забезпечується безвідривність 

транспортування з обмеженням на  силу притягання захоплювального пристрою. 

Знайдено умови безвідривного транспортування ОМ в найнесприятливіший 

момент маніпулювання  
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Алгоритм забезпечення програмної орієнтації струминного захоплювального 

пристрою в процесі маніпулювання по прямій траєкторії зображений на рис.2. 

 
Рис. 2. Алгоритм забезпечення орієнтації струминного захоплювального пристрою 

Транспортування з використанням  алгоритму забезпечення програмної 

орієнтації дозволяє зменшити (в експериментальному варіанті в 40 раз) енергетичні 

затрати на відрізку маніпулювання 51 TT   порівняно з транспортуванням без 

переорієнтації та зменшити час транспортування.  


