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Анотація 
Українською: У кваліфікаційній роботі бакалавра розроблено проект конструкції роботизованої рукиманіпулятора циліндричного типу та створено систему керування для автоматизованих виробничих процесів. Наведено аналіз існуючих типів конструкцій маніпуляторів, обґрунтовано вибір оптимальної кінематичної схеми. Розглянуто методи керування виконавчими механізмами, проведено розрахунок необхідних параметрів приводів. 
 
У роботі представлено кінематичну схему маніпулятора, описано принципи керування рухомими ланками за допомогою сервоприводів та крокового двигуна. Запропоновано алгоритм керування, що реалізований на мікроконтролері STM32, з використанням різних режимів роботи (автоматичний, ручний, покроковий). 
 
Важливе місце в роботі займає опис методів керування кроковими двигунами, аналіз систем зворотного зв’язку та розробка функціональної схеми керування. Отримані результати мають високу практичну цінність і можуть бути використані для створення навчальних стендів, прототипів роботизованих комплексів, а також для впровадження у виробничі автоматизовані системи. 
 
 
Англійською: The bachelor's qualification work presents the design of a robotic manipulator arm and the development of a control system for automated industrial processes. An analysis of existing manipulator designs is provided, and the choice of the optimal kinematic scheme is justified. Methods of controlling actuators are considered, and calculations of the necessary drive parameters are performed. 
 
The work presents the manipulator’s kinematic scheme, describes the principles of controlling movable links using servo drives and a stepper motor. A control algorithm implemented on an STM32 microcontroller is proposed, utilizing various operating modes (automatic, manual, step-by-step). 
 
A significant part of the work is devoted to methods of controlling stepper motors, analyzing feedback systems, and developing a functional control scheme. The results obtained are of high practical value and can be used for the creation of educational stands, prototypes of robotic systems, as well as for implementation in automated production systems. 
 
  
