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VII. Відомості про ДіР
Назва роботи українською:
Розвиток основних положень проектування маніпуляторів мобільних роботів спеціального призначення
адаптованих для роботи з небезпечними об’єктами

Назва роботи англійською:
Development of the main provisions for the design of special robot mobile robot manipulators adapted for
handling hazardous objects

Реферат українською:
Вирішена основна частина науково-технічної проблеми, яка має важливе значення для обороноздатності
України і полягає в створенні мобільних роботів спеціального призначення. Проблема полягає в одержані
нових знань для створення ефективних мобільних роботів (наземних роботизованих комплексів)
спеціального призначення адаптованих для роботи з небезпечними об’єктами (Постанова Кабінету Міністрів
України від 30.03.2016 р. №284-6). Розроблена концепція розвитку теорії проектування маніпуляторів
мобільних роботів на основі висунутої ідеї про розділення процесів на дві різнорідні групи – макропроцеси
та мікропроцеси. Запропонована ідея дає можливість розділити явища, які супроводжують роботу
маніпуляторів мобільних роботів по ступеням значимості по відношенню до задач, що виконуються.
Обґрунтовано суттєве поліпшення статичної та динамічної точності маніпуляторів із врахуванням
характеристик небезпечних об’єктів, впливу різноманітних дорожніх умов та динамічних процесів
випадкового характеру, що мають місце в маніпуляторах мобільних роботів. Розроблено ряд ефективних
методів дослідження точності маніпуляторів із врахуванням стохастичних змін параметрів. Значну увагу
приділено питанням статики, кінематики та динаміки багатокоординатних маніпуляторів різного виду як
стаціонарних так і мобільних. Визначені динамічні навантаження на мобільні роботи при одиничних та
пакетних імпульсних навантаженнях. Враховані процеси обумовлені просадкою ґрунту та факторами, що
визначають живучість мобільних роботів при дії на них ударних навантажень. Встановлені особливості
робочих процесів гусеничного рушія та надані рекомендації по компенсації негативного впливу приводів
ходової частини на показники динамічної точності та ефективності маніпуляторів мобільних роботів.
Теоретичні положення підтверджені розробленням і апробацією ряду експериментальних зразків мобільних
роботів.

Реферат англійською:
 The main part of the scientific and technical problem, which is important for Ukraine's defense capabilities and
consists in the creation of mobile robots for special purposes, has been solved. The problem is to gain new
knowledge to create effective mobile robots (ground-based robotic complexes) of special purpose adapted to work
with dangerous objects (Resolution of the Cabinet of Ministers of Ukraine of 30.03.2016 №284-6). The concept of
development of the theory of design of manipulators of mobile robots on the basis of the put forward idea of
​​division of processes into two heterogeneous groups - macroprocesses and microprocesses is developed. The
proposed idea makes it possible to divide the phenomena that accompany the work of mobile robot manipulators
on the degree of importance in relation to the tasks performed. Significant improvement of static and dynamic
accuracy of manipulators is substantiated taking into account characteristics of dangerous objects, influence of
various road conditions and dynamic processes of casual character which take place in manipulators of mobile
robots. A number of effective methods for studying the accuracy of manipulators taking into account stochastic
changes in parameters have been developed. Considerable attention is paid to the issues of statics, kinematics and
dynamics of multi-coordinate manipulators of various types, both stationary and mobile. Dynamic loads for mobile
works at single and batch impulse loads are determined. The considered processes are caused by subsidence of
the soil and the factors determining the survivability of mobile robots under the action of shock loads. Peculiarities



of caterpillar propulsion work processes are established and recommendations on compensation of negative
influence of chassis drives on indicators of dynamic accuracy and efficiency of mobile robot manipulators are
given.
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VIII. Наукова (науково-технічна) продукція (НТП)
Назва НТП українською: Теорія проектування мобільних роботів спеціального призначення в напрямку
суттєвого підвищення швидкодії, точності позиціювання та стабільності позиції виконавчого органу
маніпулятора при дії різноманітних зовнішніх впливів, зокрема дорожніх умов, випадкових динамічних
навантажень приводів та непередбачуваних факторів

Назва НТП англійською: Theory of designing special purpose mobile robots in the direction of significantly
increasing the speed, positioning accuracy and stability of the position of the executive body of the manipulator
under the influence of various external influences, including road conditions, random dynamic loads of loads and
unpredictable factors

НТП, яку передбачалося створити:
Причини, через які НТП не було створено:
Отримані результати: Методи, теорії

Галузь застосування: машинобудування

Реєстраційний номер картки технології:
Опис НТП: Теорія проектування в своєму розвитку спирається на висунуту концепцію проекта про
окремий розгляд грубих і точних змін геометричних, кінематичних та динамічних параметрів, що реалізує
основоположну ідею проекта про розділення процесів у маніпуляторах мобільних роботів на дві групи:
макро і мікропроцеси. При цьому маніпулятор мобільного робота повинен включати приводи великих
переміщень та приводи мікропереміщень, які проектуються з метою їх синергетичного поєднання, чим
досягається поліпшення статичних і динамічних характеристик маніпуляторів мобільних роботів при
виконанні спеціальних операцій. встановлены основні закономірності макро і мікропереміщень виконавчого
органу маніпулятора мобільного робота, зокрема статистичні закономірності стабільності і точності
позиціювання по шести просторовим координатам та моделі формування похибок . Для експериментальної
перевірки основних положень теорії проектування маніпуляторів мобільних роботів запропоновано ряд
положень методів та методик перевірки та діагностики основних точністних параметрів маніпуляторів
мобільних роботів та засобів для встановлення їх динамічних властивостей, які використовують сучасні
засоби вимірів, що змінені відповідно до поставлених задач досліджень.

Соціально-економічна спрямованість НТП: Створення теорії

Вплив НТП на довкілля:
Впровадження НТП: Впроваджено

Практична реалізація НТП
Початок етапу: 01.2019

Закінчення етапу: 01.2021

Споживачі продукції:
Перспективні ринки:
Характер співробітництва з інвестором

Потрібний обсяг інвестицій, тис. грн.:
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