


ВИСНОВКИ

Використавши в даному дипломному проекті результати досліджень російського вченого Розенблата Г.М., нам вдалося вивести умови для визначення допустимого прискорення вертикального переміщення для забезпечення безвідривності транспортування об’єкта маніпулювання. Розглянуто один із найбільш несприятливих випадків позиціонування захоплю вального пристрою відносно об’єкта маніпулювання. Виведено умову для параметрів обертового руху ω,ɛ, які забезпечують неможливість порушення відносної рівноваги внаслідок поступального руху об’єкта маніпулювання. Розглянуто частковий випадок плоско паралельного руху. Сформульовано необхідні й достатні умови рівноваги для  випадку три точкового контакту.
Знайдені необхідні і достатні умови для підйомної сили, що дозволить знизити тиск в системі до необхідного мінімуму.
За сучасних умов розвитку  робототехніки виведені умови дадуть можливість як прискорити транспортування обєктів так і зменшити  енергоспоживання стиснутого повітря.



