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Універсальні маніпулятори є ключовим елементом сучасних роботизованих систем, що використовуються в широкому спектрі галузей, включаючи промисловість, медицину, дослідження космосу та військову сферу. Постійно зростаючі вимоги до гнучкості, точності та швидкодії робототехнічних комплексів вимагають розробки нових, оптимізованих конструктивних рішень та глибокого дослідження їхніх робочих характеристик. Існуючі моделі часто мають обмеження щодо вантажопідйомності при високій маневреності або потребують надмірних енерговитрат. Таким чином, актуальною науково-технічною задачею є синтез конструкції маніпулятора, що забезпечує оптимальний баланс між цими параметрами, та дослідження його динамічних характеристик для підвищення ефективності експлуатації.
Мета роботи полягає у розробці та теоретичному обґрунтуванні конструкції універсального маніпулятора з підвищеними експлуатаційними характеристиками та дослідженні його оптимального режиму роботи.
Для досягнення поставленої мети необхідно вирішити такі завдання:
· Провести аналіз існуючих конструктивних схем універсальних маніпуляторів та визначити їхні переваги й недоліки.
· Розробити нову конструктивну схему маніпулятора, що відповідає вимогам універсальності та високої динаміки.
· Створити математичну модель кінематики та динаміки розробленої конструкції, враховуючи навантаження, інерційні моменти та тертя в рухомих з'єднаннях.
· Провести чисельне моделювання та оптимізацію параметрів конструкції для досягнення максимальної швидкодії та точності позиціонування.
· Дослідити різні режими роботи маніпулятора та визначити оптимальні алгоритми керування для мінімізації часу виконання задачі та енергоспоживання.
· Розробити рекомендації щодо практичної реалізації та експлуатації універсального маніпулятора в умовах промислового виробництва.
У роботі будуть застосовані методи теоретичної механіки та динаміки машин для моделювання руху, теорії автоматичного керування для розробки алгоритмів, методи скінченних елементів для аналізу міцності та жорсткості конструктивних елементів, а також методи чисельного моделювання для дослідження динамічних характеристик та оптимізації режимів роботи.
Результати дослідження можуть бути використані при проектуванні та модернізації промислових роботів, а також при розробці спеціалізованих маніпуляційних систем для складних та небезпечних умов.

