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ПЕРЕДМОВА

Абсолютно нові можливості у промисловому виробництві відкри-
ли гнучкі автоматизовані системи і робототехнічні комплекси, при-
значені для роботи в умовах динамічного серійного та дрібносерійно-
го виробництва. Застосування промислових роботів, технологічного
обладнання з числовим програмним керуванням та ЕОМ дає змогу
вирішити проблему комплексної автоматизації багатономенклатур-
ного виробництва в умовах ринкової економіки.
Література на цю тему переважно є монографічною і не відпові-

дає вимогам навчального процесу, змісту робочих програм. Тому підго-
товка видання, яке концентрує матеріал відповідно до навчальної про-
грами, є потрібним і актуальним завданням.
У посібнику описані (в об’ємі навчальної програми курсу “Гнучке

автоматизоване виробництво і роботизовані комплекси”)  системи
керування робототехнічними  комплексами та гнучким автоматизо-
ваним виробництвом, чим було виконане завдання збору матеріалу і
розкриття основного змісту побудови і структур таких систем,
створення їх моделей у зв’язку з вимогами виробництва.
У посібнику описані системи керування роботами трьох поколінь.

Це системи циклового, позиційного, контурного програмного керуван-
ня промисловими роботами першого покоління, а також використання
їх для керування роботами, що здійснюють операції завантаження-роз-
вантаження, транспортування та складання виробленого продукту.
Адаптивні системи керування роботами другого покоління розгля-

нуті в сукупності зі сучасними структурами роботехнічних комп-
лексів. Подані приклади застосування таких систем у виробництві
прецизійних виробів та для транспортно-маніпуляційних роботів дру-
гого покоління.
Розглянуті функціональні структури роботів зі штучним інтелек-

том третього покоління. Показано логічний перехід від систем про-
грамного керування промисловими роботами до багатоконтурних
систем з самоорганізацією інтегральних роботів.
Дана характеристика, описані функції та структури гнучких ав-

томатизованих виробничих систем.
Показані принципи побудови й описані особливості систем авто-

матизованого контролювання та керування технологічним процесом
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і гнучким автоматизованим виробництвом.
Така структура навчального посібника, в основу якого покладена

праця [1] з відповідним  опрацюванням та доповненнями авторів,  дає
можливість студентам полегшити самостійне вивчення курсу “Гнуч-
ке автоматизоване виробництво і роботизовані комплекси”, а також
поповнити знання з робототехніки магістрам, аспірантам та інже-
нерам такого профілю.
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