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насос. Данный насос хорошее решение для доения коров, так 
как имеет преимущества в производительности, по сравнению 
с водокольцевым и сухим пластинчато-роторным насосами. 
Достоинством масляного насоса является, высокий уровень 
КПД, масло в насосе позволяет работать продолжительное 
время без перерыва на остывание. Но также присутствуют не-
достатки: есть возможность попадания масла в молоко; явля-
ется не экологичным.  

В связи с этим предлагается поменять пластинчато-
роторный масляной насос на жидкостно-кольцевой насос. 
Данный насос является экологичным, имеет низкий уровень 
шума во время работы, что положительно сказывается на про-
цессе доения. Также есть и недостатки: при температуре ниже 
нуля, работа водокольцевого насоса невозможна, так как ос-
новной ресурс насоса-вода; данный насос, уступает масляно-
му пластинчато-роторному насосу в КПД. 
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В качестве рабочего органа манипуляторов может высту-
пать захватное устройство или инструмент. По типу захват-
ные элементы подразделяются на поддерживающие, удержи-
вающие и захватывающие. Чаще всего, в качестве захватыва-
ющего устройства выступает механизм, имитирующий руку 
человека или лапу животного. Но данное решение не всегда 
можно использовать при транспортировке ответственных или 
хрупких грузов сложной формы из-за невозможности создать 
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необходимое удерживающее усилии и безопасный хват ввиду 
отсутствия в механической руке такого же количества по-
движных суставов, как у человека. 

Для решения данной проблемы исследователями из Чикаг-
ского и Корнеллского университетов был создан прототип ва-
куумного манипулятора на основе латексного шара с напол-
нителем из мелкодисперсной среды по типу молотого кофе. 
Заполненный шарик прижимается к объекту полностью обво-
лакивая его, затем из полости внутри шара откачивается воз-
дух и создается вакуум. В таких условиях мелкие частицы не 
способны скатываться или соскальзывать друг по другу и, тем 
самым, создается необходимое усилие для удержания объекта 
в захватывающем устройстве. Это решение позволяет перено-
сить хрупкие предметы, не повреждая их [1]. 

На базе данного конструкторского решения мной предло-
жен вакуумно-пневматический робот-манипулятор (дрон) на 
пневматическом колесном ходу. Принципиальный эскиз ис-
полнения внутренней компоновки представлен на рисунке 1. 

Рисунок 1 – Эскиз принципиального исполнения  
робота-манипулятора: 1 – силовая установка дрона,  
2 – аккумуляторная батарея, 3 – вакуумный лоток,  

4 – манипулятор, 5 – вакуумный захват, 6 – колеса, 7 – шасси 
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Устройство дрона включает в себя: силовую установку для 
обеспечения выполнения поставленных задач и создания уси-
лия для передвижения, манипулятор с вакуумным захватом, 
вакуумный лоток для сбора перевозимых предметов и акку-
мулятор для питания силовой установки и поддержания авто-
номности робота. В качестве силовой установки предлагается 
использование диафрагменного или поршневого вакуумного 
насоса для создания вакуума в захватывающем устройстве и в 
вакуумном лотке и поршневой компрессор для создания уси-
лия для передвижения дрона. 
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На сегодняшний день одним из перспективных методов 
формирования тонких покрытий является магнетронное рас-
пыление. Метод магнетронного распыления заключается в 
распылении материала в процессе его бомбардировки ионами 
рабочего газа, образовавшимися в плазме аномально тлеюще-
го разряда [1]. Магнетронная распылительная система состоит 
из катода-мишени, анода и магнитной системы. Магнетрон-


