
Міжнародна науково-технічна конференція 
Фундаментальні та прикладні проблеми сучасних технологій 

 

145 
 

УДК 621.865 
Роман Михайлишин канд. техн. наук; Іван Віргала канд. техн. наук, проф.;  Енн 
Маєвич Фей канд. техн. наук, проф.; Якіясу Домае канд. техн. наук, проф.; Кенсуке 
Харада канд. техн. наук, проф. 
Амерікан Юніверсіті Київ, Україна 
Технологічний університет в Кошице, Словацька Республіка 
Техаський університет в Остіні, Сполучені Штати Америки 
Національний інститут передової промислової науки і технологій, Японія 
Університет Осаки, Японія 

 
СТРУМИННІ ЗАХОПЛЮВАЛЬНІ СИСТЕМ В РОБОТОТЕХНІЦІ: ДОСЛІДЖЕННЯ 

ТА ЕКСПЛУАТАЦІЯ 
 
Roman Mykhailyshyn Ph.D.; Ivan Virgala Ph.D., Prof.; Ann Majewicz Fey Ph.D., Prof.; 
Yukiyasu Domae Ph.D., Prof.; Kensuke Harada Ph.D., Prof. 

 
JET GRASPING SYSTEMS IN ROBOTICS: STUDY AND APPLICATION 

 
Ззахоплювальні системи в робототехніці є основною системою взаємодії робота із 

навколишнім середовищем. Тому наразі є безліч захоплювальних системи [1-5], що 
дозволяють реалізувати автоматичне захоплення та маніпулювання різних обєктів. Часто 
можна зустріти пневматичні захоплювачі [2] із різними варіаціями при експлуатації як 
промислових так і інших типів роботів.  Критичну відмінність від усіх видів пневматичних 
захоплювальних систем мають струминні [6-20] Рис. 1. Їх детальний аналіз переваг та 
недоліків під час процесу захоплення було проведено авторами [2].  

 

 
Рис. 1.  Система фундамендального досілдження та експулації струминних захоплювалних пристроїв в 

промисловому середовищі. 
  
В результаті можна виділити два види струминних захоплювачів, що найчастіше 

експлуатуються Бернуллі [6-14] та Вихрові [15-17]. Проте проведені раніше дослідження 
базувалися лише на процесі захоплення та вивчення силових характеристик. Тому в 
подальшому автори більш детально підішли до питання вивчення струминних 
захоплювальних систем аналізуючи взаємодію із гнучкими обєктами [18-20]. Це дозволило 
фундаментально оцінити процес експлуатації струминних захоплювачів (Рис. 1), враховуючи 
процес, дослідження, конструювання, захоплення, утримування та маніпулювання обєктів. 

Такий підхід виявився надзвичайно ефективний, так як дозволяє розглядати 
інплементацію технологій з мінімальними капіталовкладенням з сторони інтеграторів 
автоматизованих систем. Наступні етапи розробки захоплювальних систем будуть мати на 
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меті використання систем штучного інтелекту при проектуванні, для забезпечення 
мінімального часу від ідеї до отримання робочого прототипу. Одним із прикладів розробки 
подібних систем є розумні асистенти дизайну [21]. 
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