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      Аннотация

    
        
          В данной работе были проанализированы гибкие производственные системы, так же рассмотрены  умные фабрики, работающие с аддитивными технологиями в виде 3-д принтеров. Проведен анализ кинематических схем сбалансированных манипуляторов, а так же тип управления манипуляторов. Спроектирован сбалансированный манипулятор для использования его в гибкой производственной системе.
        

        
          In this paper, we analyzed the flexible production systems, as well as considered smart factories that work with additive technologies in the form of 3-d printers. The analysis of kinematic schemes of balanced manipulators, as well as the type of control manipulators. A balanced manipulator has been designed for use in a flexible production system.
        

    

  

  
    
      Права на использование объекта хранения

    

		
      Место доступа
    		
      Группа пользователей
    		
      Действие
    	
	
              	
        Локальная сеть ИБК СПбПУ
      		
        Все
      		
          [image: Прочитать]
                  [image: Печать]
                  [image: Загрузить]
      	
      
	
              	
        Интернет
      		
        Авторизованные пользователи СПбПУ
      		
          [image: Прочитать]
                  [image: Печать]
                  [image: Загрузить]
      	
      
	
          [image: ->]
              	
        Интернет
      		
        Анонимные пользователи
      		
                      	
      


    

  

  
    Статистика использования

    
        
          	
                
                  [image: stat]
              	
                Количество обращений: 53
                

                За последние 30 дней: 0
                

                
                  Подробная статистика
                
              


        

    

  


    

  
        
      
        		
              

	Расширенный поиск
	Атрибутный поиск
	Контакты
	Информационно-библиотечный комплекс



              	Последние поступления
	Самые популярные ресурсы


            	
              
    © СПбПУ, 2000-2023



    Сайт и управление доступом на базе АБИС 
    
    «Руслан-Нео»
    (© ООО «ОБС»)



            	
			


      

    
  

  

[image: ]





