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Анотація 

Запропоновано комплекс програм для програмно математичного аналізу і спрямованого синтезу 

маніпуляторів на основі мехатронного модуля біглайд, що можуть бути використані для полірувальних 

операцій у машинобудівній і автомобільній галузях. 
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Вступ 

Велике значення в долі промислових дій займають оздоблювальні (фінішні) операції, такі як 

поверхневе зміцнення, нанесення покриттів, зварювання, фарбування, полірування, для яких 
варто використовувати «легкі» маніпулятори з багатьма ступенями вільності. Однак при 

збільшенні функціональності маніпулятора та кількості керованих «осей» зростає кількість 

виконавчих ланок, що потребує забезпечення жорсткості за рахунок збільшення поперечних 
перетинів та маси ланок. 

Метою роботи є створення програмно-математичного середовища проектування з заданими 

кінематичними, енерго-силовими і технологічними функціями маніпуляторів на основі 

просторового розташування приводів для оздоблювальних операцій у машинобудуванні. 

 
Результати дослідження 

Для комп’ютерного розв’язку задач кінематики та моделювання роботи просторових 

маніпуляторів пропонується створення ієрархічно зв’язаної моделі в середовищі 3D Studio max 

з використанням математичного зв’язку усіх ланок і їх складових, який програмується на мові 

Maxscript. Дослідження виконано на ієрархічно зв’язаній CAD моделі що включає такі 
елементи як NaprPoint01A, NaprPoint02A, NaprPoint01B, NaprPoint02B, OporaA, Opora B, 

RuhomaPlatforma, SharnirA, SharnirB, ShtangaA, ShtangaB (рис.1, а). 
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Рис. 1. CAD модель маніпулятора у 3D Studio max, інтерфейс плагину DrillandMill (б), результати 

моделювання швидкостей у програмі  Tangle (в) 

 

В результаті моделювання процесу відтворення маніпулятором біглайд виконано 

кінематичне порівняння різних компонувань за законами керування приводних ланок. 
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синтезу маніпуляторів на основі мехатронного модуля біглайд. Автоматизованого 

проектування і програмування здійснюється авторськими програмами Toolsglide, Tangle, 
ToolsResponse, ToolsApps і плагинoм DrillandMill. На основі векторного аналізу, створено 

програмне забезпечення Tangle [3, 4]. 

Комплекс програм Toolsglide і TAngle представляє собою модулі САЕ системи з усього 
автоматизованого комплексу проектування, програмування маніпуляторів з МПС. Для передачі 

законів переміщення інструментів виконавчого органу, ланок і приводів маніпулятора до 

системи керування запропоновано використовувати розроблені авторами плагини DrillandMill у 

3DsMax як САМ програми. 
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Рис. 2. Виготовлений дослідний зразок маніпулятора для полірувальних операцій (а), 

вікно моделювання DrillandMill (б), закони переміщення ланок маніпулятора (в) 

 

САМ модуль створює ієрархічну 3D – модель маніпулятора біглайд і програмно-керована 

кодом MaxScript з можливістю визначення закономірностей керування приводами по вхідній 

траєкторії робочого органу і передачі їх безпосередньо через програму Math3 на розподільчу 
плату та крокові двигуни маніпулятора. 

Висновки 

Визначено компоновку маніпулятора біглайд з поворотним столом, яка має меншу 
реверсивність і перепад швидкостей для відтворення плоского тексту у порівняні з хрестовим 

столом.Застосування поворотного столу дозволяє уникнути зіткнень між штангами і заготовкою 

при обробці опуклих траєкторій з декількома геометричними екстремумами за рахунок 
обертання дільниць у зеркальному вигляді до інструменту.  
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Determination of the quantitative content of liquefied gas components 

Abstract 

A set of programs for software mathematical analysis and directional synthesis of manipulators based on the 

megatron module of the biglide, which can be used for polishing operations in the machine-building and 

automotive industries, is proposed. 
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