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УДК 007.51 
Малий О.Ю.1,Гарачук С.А.2 

РОЗРОБКА МОДЕЛІ ТА СХЕМИ КЕРУВАННЯ 
МАНІПУЛЯТОРОМ ТИПУ «РУКА» 

 Маніпулятор при вільному переміщенні робочого органа 
представляє собою просторовий механізм з розімкненим кінематичним 
ланцюгом. Його ланки зв’язані кінематичними парами п’ятого класу 
(обертальним, поступальним), оснащеними приводами. Маніпулятори 
забезпечуються захватними пристроями, призначені для захвату і 
утримування об’єкта маніпулювання. При виконанні різноманітних, часто 
заздалегідь передбачуваних робіт використовуються маніпулятори, 
керовані оператором за допомогою органів управління, установлених 
стаціонарно або поблизу захвату. 
 Серед дистанційно-керованих маніпуляторів можна виділити 
копіювальні маніпулятори у яких в якості органів управління 
використовуються задаючі маніпулятори, виконані або в вигляді точної 
копії робочого органу маніпулятора, або в деякому масштабі до нього. 
 Останнім часом широке розповсюдження отримали дистанційні 
маніпулятори, що передають рух оператора в тривимірному просторі. 
Прикладом таких пристроїв являється маніпулятор типу «миша», 
дозволяючи відстежити рух руки в тривимірному просторі, роботизованої 
системи для проведення хірургічних операцій і т.д. При розробці 
подібних пристроїв виникають задачі, пов’язані зі створенням 
інтелектуального драйверу, здатного відстежити такі рухи. В даній роботі 
розглядаються проблеми, які виникають при розробці такого драйверу [1]. 
Для побудування моделі маніпулятора першочергово пропонується 
розробити конструкцію і схему керування ланок маніпулятора з ПК, а 
також систему зчитування даних з кисті людини для передачі руху 
маніпулятору. Алгоритм читання з кисті руки оператора представлений на 
рис. 1. У якості механічної частини маніпулятора пропонується 
конструкція, що наведена на рис.2. Рух ланок («пальців») маніпулятора 
відбувається шляхом їх переміщення за допомогою крокових двигунів 
через редуктор. 
 Також в даній роботі було розроблено схему керування кроковими 
двигунами, яка складається з мікроконтролера, що з’єднується з 
комп’ютером для отримання даних про необхідний рівень згинання 
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«пальців» маніпулятора і передає їх в вигляді кроків схемі керування 
кроковими двигунами [2]. 

 

Рисунок 1. Алгоритм читання даних з 
кисті руки оператора і перетворення їх в 

управляючі сигнали маніпулятора 

 

Рисунок 2. Ескіз механічної 
частини розробленого маніпулятора 

типу «рука» 

 

 Систему зчитування даних з кисті руки оператора пропонується 
сконструювати на основі рукавиці, яку оператор буде одягати на кисть. 
Вздовж пальців руки за допомогою направляючих приєднуються троси, 
закріплені з підпружиненим металевим пальцем. 

 

 У якості датчиків для визначення зміщення планок пропонується 
використовувати датчики переміщення, що застосовуються в оптичних 
маніпуляторах типу «миша»[3].  
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