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Успішна робота сучасного підприємства пов’язана з переміщенням 

великої кількості різноманітних вантажів. В зв’язку з цим, основною 

частиною обладнання цих підприємств є різноманітні транспортуючі та 

вантажопідйомні машини та пристрої, які широко використовуються при 

механізації та автоматизації виробничих процесів [1]. 

Основною задачею РП при автоматизації вантажно-

розвантажувальних та транспортно-складських робіт (ВРТС-роботи) є 

забезпечення зв’язку між транспортними потоками, між транспортно-

вантажними роботами та технологічними операціями [2, 3]. 

Для РП, які знаходяться в прямому контакті з деталлю для обробки, 

мають різноманітні захватні пристрої. До захватних пристроїв ставлять 

вимоги загального характеру і спеціальні, які пов’язані з конкретними 

умовами роботи. До числа обов’язкових вимог відносять надійність 

захоплювання й утримання об’єкта, стабільність базування, неможливість 

пошкодження або руйнування поверхонь об’єкта [4, 5]. 

Широкий перелік захватних пристроїв наведено в роботі [6]. 

З широкого кола захватних пристроїв, виділяють основні типи 

захватних пристроїв, в залежності від характеру дії на об’єкт 

маніпулювання: механічні, магнітні, вакуумні, з еластичними камерами, 

струменеві та інші [7, 8, 9]. 

Механічні пристрої найчастіше використовують як засоби 

технологічного оснащення РП для виконання операцій транспортування, 

завантаження, складання тощо. 

Найбільш розповсюджені захвати з пневматичними, гідравлічними 

та електричними приводами.  

Електромеханічний привод через конструктивну складність 

використовується у виняткових випадках, коли доцільність його 

застосування обґрунтована техніко-економічними показниками [10]. 

Вакуумні захвати використовуються для роботи зі скляними і 

крихкими деталями з гладкими поверхнями [11]. Вони представляють 

собою гумові чи пластмасові присоски, розтруби та інші конструктивні 
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виконання, які щільно притискаються до деталі, а потім у камері 

створюється вакуум. 

Подальший розвиток таких конструкцій може стати основою для 

механізації та автоматизації виробничих процесів. 
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