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ИСПОЛЬЗОВАНИЕ ЭЛЕКТРОМАГНИТНОГО ЭЛЕКТРОПРИВОДА 
 В ТРАНСПОРТНЫХ РОБОТАХ 

 
Одна из основных частей шагающего транспортного робота – механизмы, 

отвечающие непосредственно за его перемещение, так называемые ноги. Основными 
требованиями к приводу ног являются обеспечение плавного перемещения, сохранение 
положения транспортной платформы относительно заданной базовой плоскости, 
быстродействие, обеспечивающее требуемую скорость перемещения робота. Эти 
требования подлежат учёту при рациональном выборе типа и параметров привода ног 
робота. 

В настоящее время гидравлический привод в роботах практически не используется, а 
доля пневматического привода падает. Это связано с такими их недостатками, как 
неизбежные утечки жидкости (воздуха), необходимость установки компрессоров или 
насосных станций, а также подвода шлангов или трубопроводов, создающих помехи 
перемещению робота. Использование вращательного электромеханического привода 
предполагает установку редукторов, что увеличивает габариты и массу привода, 
отрицательно сказывается на точности позиционирования и быстродействии. С учётом 
сказанного, перспективным является использование электропривода прямого действия - 
линейного и поворотного. 

В настоящее время многие фирмы предлагают широкий спектр таких приводов, 
среди которых преобладают сравнительно дорогие шаговые двигатели, отличительной 
особенностью которых является высокая точность позиционирования. В то же время, 
незаслуженно мало внимания уделяется линейному и поворотному электромагнитному 
приводу, применение которого во многих транспортных роботах представляется 
целесообразным. Электромагнитный привод, обладающий низкой себестоимостью, имеет 
ряд важных достоинств: технологичность, хорошая управляемость, компактность, 
высокое быстродействие, возможность проектирования под заданную тяговую 
характеристику. В сочетании с простейшим передаточным механизмом он может успешно 
использоваться для получения заданного закона движения. Этот привод целесообразно 
использовать в шагающих роботах небольших и средних размеров, при перемещениях до 
сотен сантиметров и усилиях до сотен ньютонов. 

На кафедре "Автоматы" СПбГТУ совместно с кафедрой САУ в течение ряда лет 
ведутся научно-исследовательские и практические работы, которые показывают 
целесообразность применения электромагнитного привода во многих областях техники, в 
том числе в шагающих роботах. 
 
 


