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Анотація 

У роботі розглянуто особливості застосування роботів-маніпуляторів у сучасному виробництві. 

Проаналізовано їх конструкцію, основні складові та принцип дії. Визначено ключові сфери використання 

роботів-маніпуляторів у різних галузях промисловості. Розглянуто переваги їх застосування. Проаналізовано 

ефективність використання сучасних технологій, таких як штучний інтелект і машинний зір, у роботизованих 

системах. 
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Abstract 

The paper examines the features of the use of robot manipulators in modern production. Their design, main 

components and principle of operation are analyzed. The key areas of use of robot manipulators in various industries are 

identified. The advantages of their application are considered. The effectiveness of the use of modern technologies, such 

as artificial intelligence and machine vision, in robotic systems is analyzed. 
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Вступ 

Роботи-маніпулятори відіграють важливу роль у сучасному виробництві, забезпечуючи 

автоматизацію багатьох технологічних процесів [1, 2, 3]. Вони широко застосовуються у 

машинобудуванні, електронній та автомобільній промисловості для виконання операцій зварювання, 

складання, пакування та обробки деталей [4, 5, 6]. Використання роботів-маніпуляторів дозволяє 

значно підвищити продуктивність праці та стабільність якості продукції. Завдяки високій точності та 

швидкості роботи зменшується кількість помилок і вплив людського фактора [7, 8, 9]. У результаті 

підприємства отримують ефективніші та більш конкурентоспроможні виробничі процеси [10, 11, 12]. 

Результати дослідження 

Роботи-маніпулятори є ефективним інструментом автоматизації виробничих процесів, що 

забезпечує виконання складних технологічних операцій із високою точністю та стабільністю. Їх 

конструкція включає механічну руку, приводи, сенсорні системи та програмне керування (рисунок 1), 

що дозволяє адаптувати їх до різних умов виробництва. Завдяки цьому роботи-маніпулятори 

виконують широкий діапазон завдань без необхідності значних змін у виробничій системі. 

Аналізуючи сучасну літературу встановлено, що роботи-маніпулятори найбільш ефективно 

застосовуються при виконанні повторюваних і точних операцій, таких як зварювання, складання, 

фарбування, обробка матеріалів та пакування продукції [13, 14]. Їх використання дозволяє значно 

скоротити час виробничого циклу та підвищити загальну продуктивність підприємства. Крім того, 

автоматизація процесів сприяє зменшенню витрат на робочу силу та підвищенню економічної 

ефективності виробництва. 

Важливою перевагою роботів-маніпуляторів є забезпечення стабільної якості продукції [15, 16], 

оскільки вони виконують операції з високою точністю та повторюваністю. Це дозволяє мінімізувати 

кількість дефектів та знизити втрати матеріалів. Також зменшується вплив людського фактора, що 

позитивно впливає на надійність і безперервність виробничого процесу. 

Сучасний етап розвитку робототехніки тісно пов'язаний з інтеграцією систем штучного інтелекту 

та комп’ютерного зору, які значно розширюють функціональні можливості роботів-маніпуляторів. 

Використання спеціалізованих камер та алгоритмів комп’ютерного зору дозволяє роботам-

маніпуляторам розпізнавати деталі, точно визначати їх просторову орієнтацію та виявляти дефекти 



продукції в режимі реального часу. Зі свого боку, технології штучного інтелекту забезпечують 

адаптивне керування, оптимізацію траєкторій руху та здатність систем до самонавчання на основі 

накопичених масивів даних. Завдяки такій синергії роботи-маніпулятори здатні ефективно 

функціонувати в динамічних умовах, самостійно коригуючи свої дії при зміні параметрів середовища 

або під час виконання нетипових складальних операцій. 

 

 
Рис. 1 – Базова конструкція промислового робота-маніпулятора 

 

Окрім цього, роботи-маніпулятори можуть працювати в умовах, небезпечних для людини, зокрема 

при високих температурах, у середовищах із шкідливими речовинами або при виконанні важких 

фізичних операцій [17, 18]. Це значно підвищує рівень безпеки праці на підприємствах. Таким чином, 

впровадження роботів-маніпуляторів є доцільним напрямком розвитку сучасного виробництва, що 

забезпечує підвищення ефективності, якості та безпеки виробничих процесів [19, 20]. 

Висновок 

В основу автоматизації сучасного виробництва покладено впровадження роботів-маніпуляторів. За 

рахунок високої швидкодії та точності роботів-маніпуляторів забезпечується підвищення 

продуктивності та ефективності технологічних процесів. До переваг впровадження роботів-

маніпуляторів слід віднести забезпечення стабільної якості продукції та зменшення впливу людського 

фактора на виробничий процес. Використання штучного інтелекту та комп’ютерного зору в роботах-

маніпуляторах забезпечує підвищує рівень автономності виробництва, роблячи його більш гнучким та 

ефективним. Роботи-маніпулятори підтримують необхідний рівень безпеки праці, виконуючи 

небезпечні або важкі завдання. 
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