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РЕФЕРАТ

Дипломный проект: ,3рил., 6 табл., 18 источников, 1 прил.

РОБОТ - МАНИПУЛЯТОР^, АВТОМАТИЧЕСКАЯ СБОРКУ)
. КОНВЕЙЕР. 7

Объектом разработки является робот - манипулятор Робот-манипулятор UR10 
для сборки и комплектовки деталей на конвейере.

Целью проекта является разработка, проектирование и конструирование 
робота-манипулятора для автоматической сборки деталей на конвейере, 
выполняющий комплекс операций, направленных на помощь человеку в 
выполнении ряда монотонных, требующих высокой точности работ.

Спроектирован и рассчитан источник вторичного питания, необходимый для 
функционирования всех узлов и периферийных устройств, работающих под 
управлением микроконтроллера Atmega. Проведено моделирование отдельных 
электронных узлов робота, а также выполнен полный расчет его кинематики.

Область применения:
Промышленные роботы предназначены для замены человека при выполнении 

основных и вспомогательных технологических операций в процессе 
промышленного производства.
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