
Е Л Е М Е Н Т И  Н А В Ч А Н Н Я  С И С Т Е М И  К Е Р У В А Н Н Я  П Р О М И С Л О В И Х  
М А Н ІП У Л Я Т О Р ІВ  - Р О Б О Т ІВ  В ІД С Л ІД К О В У В А Т И  П О Л О Ж Е Н Н Я  
В А Н Т А Ж У  Н А  К О Н В Е Є Р І

М етою даної роботи є виявлення п ідходу до методів навчаннясистеми керуванняпро- 
мислового маніпулятора - робота процесам автоматизованого вибору траси і керування руху  
ланок маніпулятора, синхронізаціїзі швидкістю вантажу на конвеєрі для його зняття зі стрічки.

Розглядалося моделювання автоматичного навчання керуванню процесом руху ланок 
маніпулятора для синхронізації зі швидкістю руху вантажу на конвеєрістенду8їеш еп8 в КНУ.

Проводився синтез слідкуючої системи з вибором оптимальної траси транспортування і 
відповідноїструктури та параметрів керування ланками маніпулятора з врахуванням зміни  
входівта збурень.

Зроблено аналіз створення слідкуючої системи, у  якій реалізовано додатковий вплив, що в 
експлуатаційних умовах підвищ ує точність, практично гарантуючи рівність ш видкодії вихідно
го і вхідного сигналів, та коректної роботи слідкуючої системи за швидкістю вантажу на кон
веєрі, забезпечуючи умови ефективної роботиробота.

Для оптимізації роботи двох суміжних конвеєрів стенду сформувалось практичне завдання 
оптимізації роботи маніпулятора за рахунок безупинного перевантаження вантажу з одного  
конвеєра на другий завдяки розробці слідкуючої системи за швидкістю стрічки конвеєру та 
узгодження траси і відповідних швидкостей рухів ланок маніпулятора.

Аналіз останніх досліджень, де закладені основи вирішення динаміки автономно працюю
чих маніпуляторів, не показав,що вирішується питання узгодження роботи, як у  наш ому випад- 
ку,суміжних конвеєрів та скорочення часу їх  завантаження маніпулятором [1,2].

Для проведення модернізації конвеєра лабораторного стенду було використано додаткові 
оптичні датчики та, написано нове програмне забезпечення. Датчики було встановлено таким 
чином, що 2 з них розташовано біля кінців конвеєрної стрічки і направлено вздовж неїна деякій  
відстані по горизонталі один від одного, а третій датчик встановлено перпендикулярно. Також, 
для виконання п ід ’єднання встановлених датчиків до контролера Siem ens Simatic S7-1200 1215c 
DC/DC/DC, було використано підвищувачі напруги, оскільки стандартним вихідним сигналом  
логічної одиниці використаних датчиківє напруга 5В, а при цьомумінімальним можливим зна
ченням вхідної напруги для отримання логічної одиниці контролера є 15В.

Внесення вище зазначених змін до апаратної частини системи керування маніпулятора на
дало можливістьідентифікувати положення вантажу на конвеєрі і відносно цьогодинамічно 
змінювати положення захвату маніпулятора над полотном конвеєра для взяття вантажу.

Також, нове програмне забезпечення керування маніпулятора враховує поточне значення 
швидкості руху конвеєраі відносно цього зм іню є частоту вихідних сигналів контролера на вхо
ди драйверів,через що змінюється швидкість руху крокових двигунів, що приводять у  рух лан
ки маніпулятора. Для цього було установлено два датчика швидкості (енкодери) на крокових 
двигунах двох ланок. Завдяки цьому виконується автоматичне точне налаштування син
хронізації швидкості руху захвату маніпулятора відносно швидкості переміщення вантажу по 
конвеєру, що забезпечує підвищення ефективності роботи системи.

Перспективою роботи є формування бази трас і координат точок в них відповідно коорди
натам вантажу на конвеєрі, та керуючих впливів, швидкостей, прискорень.
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