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5. Синтез функціональних виконавчих механізмів з елементами 
пропорційної техніки на базі мехатронних модулей 

 
Олександр Володін1, Роман Ковту2, Андрій Радчук2, 

Сергій Токарчук2, Людмила Кривопляс-Володіна2 
1НТУУ «КПІ» ім. І. Сікорського, 

  2Національний університет харчових технологій, Київ, Україна 
 

Вступ. Сучасний стан розвитку пакувального обладнання передбачає 
використання промислових роботів для виконання як основних, так і допоміжних 
технологічних операцій. Проте впровадження сучасних засобів автоматизації у 
пакувальне обладнання призводить до зростання енерговитрат і суттєвої зміни 
компоновки вже існуючого обладнання.  

Матеріал і методи. Технічні рішення та підходи щодо зниження енергозатрат 
при виконанні транспортних операцій практично не досліджені [1]. Тому матеріалом 
досліджень було обрано процеси взаємодії між вакуумним пристроєм захоплення для 
маніпулятора і системою керування із зниженим енергоспоживанням (рис. 1). 

Методами дослідження при розробленні математичних моделей застосовано 
методи теоретичної механіки, математичного аналізу, математичної фізики і сучасні 
числові методи. 
 Наявність в 
системі автома-
тизованого ке-
рування ланки 
із запізненням, 
погіршує умови 
стійкості і уск-
ладнює їх дос-
лідження зви-
чайними мето-
дами. У зв’язку 
з тим, що у 
пневматичних 
системах мак-
симальна час-
тота сигналів 
знаходиться у 
межах до 10 - 30 
Гц, а константи часу ланок можна визначити експериментально - дослідження цієї 
системи із ланкою чистого запізнення проводились частотними методами. 

Висновки. Запропоновано модель керування вакуумним захоплюючим 
елементом із мікропроцесорним пристроєм. Визначено оптимальну математичну 
модель по розрахунку зусиль утримування продукту в процесі транспортування. 
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Час, с 
Рис. 1. Принципова схема керування вакуумним пристроєм 

захоплення і загальний вид функціонального блоку: 1…4 – 
керуючі розподільники, 5 – вакуумні захвати, 6 – ежектор із блоком 
енергозбереження, 7 – пропорційні регулятори– реле тиску.    


