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Основная идея робота-манипулятора заключается в том, что он имитирует действия 

человеческой руки. Это программируемый роботизированный манипулятор. Этот тип 
робота часто называют антропоморфным из-за сходства между его структурой и рукой 
человека [1]. 

Роботизированная рука - робот-манипулятор, обычно программируемый, с 
функциями, аналогичными человеческой руке. Звенья такого манипулятора соединены 
соединениями, допускающими вращательное движение. Звенья манипулятора можно 
считать образующими кинематическую цепь. Руки робота могут быть автономными или 
управляемыми вручную и может быть использован для выполнения различных задач с 
большой точностью. Роботизированная рука неподвижная и разработана для 
промышленного или домашнего применения [2]. 

Все детали робота смоделированы в Inventor и распечатаны в 3D принтере из пластика 
PLA. 

Роботизированный манипулятор в нашей работе сделан полностью из 3D-печатных 
частей, которые соединяются вместе. Он имеет три сервоуправляемых соединения, а также 
вращающееся основание и захват. Рука управляется рядом кнопок, которые подключаются 
к Arduino Uno, спрятанному в основании. Простая схема позволяет легко подключать 
сервоприводы и кнопки к Arduino, а также очень быстро настраивать и собирать их [3].  

Манипулятор по своему функциональному назначению обеспечивает перемещение 
объекта манипулирования в пространстве по заданной траектории и с заданной 
ориентацией.  

Спроектированный нами манипулятор имеет пять степеней свободы и сделан 
полностью из 3D-печатных частей, которые соединяются вместе. Он имеет три 
сервоуправляемых соединения, а также вращающееся основание и захват. Рука управляется 
рядом кнопок, которые подключаются к Arduino Uno, спрятанному в основании. Простая 
схема позволяет легко подключать сервоприводы и кнопки к Arduino, а также очень быстро 
настраивать и собирать их.  
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