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1. Тема роботи: Маніпулятор будівельного робота

затверджена наказом ректора КНУБА № 2977/2 від «19» грудня 2023 року.

2. Науковий керівник роботи: к.т.н., доцент, Міщук Д.О., доцент кафедри

будівельних машин.

3. Строк подання студентом роботи до захисту: 3 червня 2024 року.

4. Зміст роботи за розділами:

Розділ 1. Огляд і аналіз конструкцій існуючих конструкцій роботів та

маніпуляторів.

Розділ 2. Загальний розрахунок маніпулятора.

Розділ 3. Розрахунок компонентів на міцність.

Розділ 4. Техногенна безпека.

5. Складальні креслення



Мета роботи: 

Полягає в дослідженні існуючих моделей роботів
маніпуляторів, розробці приводу та робочого органу
маніпулятора для його можливого використання в
будівельній індустрії, задля покращення процесу
будівельних робіт, автоматизації підприємств,
зменшення навантаження на людей та організації
безпечного середовища.



















Висновок:

В даному проекті було досліджено існуючі моделі роботів, розроблено
конструкцію маніпулятора з кутовою системою координат. Вантажопідйомність якого
складає 6 кг, загальна потужність приєднаних двигунів для переміщення стріли
маніпулятора та приводу робочого органу – 8 кВт.

В роботі було розроблено конструкцію механізму повороту стріли яка 
розташована в шарнірі цієї стріли і складається з крокового електродвигуна НЕМА 
43, втулково-пальцевої муфти та комбінованого планетарного двоступеневого 
редуктора.

Для роботи з різними будівельними вантажами в даній роботі було розроблено 
конструкцію важільного шарнірно-зчленованого захоплювача з пласкими 
поворотними губками. Привод захоплювача здійснюється від пневмоциліндра. 
Захоплювач може працювати з вантажем типу цегла або подібними вантажами зі 
схожими розмірами та масою.


