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Таблиця 1 – Типорозмірний ряд промислових роботів у верстатобудуванні (група Б) 
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Таблиця 2 – Типорозмірний ряд промислових роботів у верстатобудуванні (група В) 
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    Продовження таблиці 2 
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  Таблиця 3 – Класифікація захватних пристроїв промислових роботів 
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 Таблиця4 – Конструктивні схеми захватних пристроїв для типових об’єктів маніпулювання  
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Таблиця 5 – Кінематичні схеми захватних пристроїв та значення коефіцієнта К передачі зусилля в функції                      

основних  геометричних параметрів 
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Рисунок 1 – Зовнішній вигляд та зони роботи промислового робота “Циклон-5” 
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Рисунок 2 – Принципова схема промислового робота “Циклон-5” 
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Рисунок 3 – Механізм руки маніпулятора промислового робота “Циклон-5” 
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Рисунок 4 – Механізм підйому та повороту маніпулятора  промислового робота “Циклон-5” 
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Рисунок 5 – Зовнішній вигляд пульта керування промислового робота “Циклон-5” 
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Рисунок 6 – Зовнішній вигляд та зона роботи промислового робота “Ритм 01.01” 
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Рисунок 7 – Принципова схема принципового робота “Ритм 01.01” 
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Рисунок 8 – Механізм руки маніпулятора  промислового робота “Ритм 01.01”, виконання 1(рука з одним ступенем рухливості) 
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Рисунок 9 – Механізм руки маніпулятора  промислового робота “Ритм 01.01”, виконання 2(з двома ступенями рухливості) 
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Рисунок 10 – Механізм повороту та підйому маніпулятора промислового робота “Ритм 01.01” 
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Рисунок 11 – Механізм горизонтального переміщення (зсуву) маніпулятора промислового робота “Ритм 01.01” 
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Рисунок 12 – Зовнішній вигляд та основні частини промислового робота М10П62.01 
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Рисунок 13 – Принципова схема промислового робота М10П62.01 
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Рисунок 14 – Механізм осьового переміщення та повороту руки маніпулятора промислового робота М10П62.01 
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Рисунок 16 – Механізм повороту кисті руки маніпулятора промислового робота М10П62.01 
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Рисунок 17 – Геометрична інтерпритація точок таблиці штабелювання та формату команд 
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Рисунок 19 – Структура звернення до однієї підпрограми 
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Рисунок 20 – Схема роботи робота 
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Рисунок 21 – блок-схема роботи робота по заданій програмі 
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  Таблиця  7 – Позначення клавіш на пульті керування та їх призначення 
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Рисунок 23 – Зовнішній вигляд та основні частини промислового робота М20П40.01 
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Рисунок 24 – Принципова схема промислового робота М20П40.01 



 35 

 
 

 

Рисунок 25 – Механізм повороту маніпулятора промислового робота М20П40.01 



 36 

 
 

 

Рисунок 26 – Механізм підйому маніпулятора промислового робота М20П40.01 
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Рисунок 27 – Механізм висування руки маніпулятора промислового робота М20П40.01 
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Рисунок 30 – Механізм схвату з пневмоприводом для деталей фланцевого типу 
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 Таблиця 8 – Команди мови 
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Продовження таблиці 7 
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Рисунок 31 – Промисловий робот “РМ-01”                                       Рисунок 32 – Робоча зона маніпулятора “PUMA-560” 
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          Рисунок 33 – Ланки маніпулятора                                       Рисунок 34 – Ступені рухомості маніпулятора        
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Рисунок 36 – Кінематична схема кисті маніпулятора                              Рисунок 37 – Пневматична схема привода схвата 
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Рисунок 38 – Основна система координат                                                    Рисунок 39 – Система координат інструмента 
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Рисунок 40 – Орієнтація системи координат інструмента в основній системі координат 
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Рисунок 41 – Основні модулі системи керування “Сфера-36”  
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Рисунок 42 – Блок-схема системи керування  
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Рисунок 43 – Основні вузли пульта керування 
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