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РЕФЕРАТ 

 

Дипломний проект включає 72 сторінки, 7  основних частин, 22 

рисунка, 7 таблиць, 19 джерел використаної літератури, 2 додатки та 3 аркуша 

формату А1. 

В ході виконання даного дипломного проекту були підібрані приводи 

для спроектованого чотириланкового антропоморфного робота маніпулятора. 

Проведено аналіз відповідної літератури і патентний пошук. Розроблено 

конструкцію маніпулятора у відповідності до законів кінематики та динаміки, 

а також розглянуто привід робота з точки зору управління. Створено систему 

управління маніпулятором з використанням графічного пакету Solidworks і 

програми Matlab з пакетом моделювання Simulink. В проекті закладена 

можливість швидкої заміни сервоприводів. 
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