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– «РАБОТА» при работе электронасоса. 
Благодаря применению этой системы пожа-

ротушения можно увеличить скорость и пло-
щадь тушения огня, используя местный или 
дистанционный пост управления. Данная систе-
ма позволяет быстро оповестить персонал, об-
служивающий нефтяную платформу, и среаги-
ровать на любую угрозу появления очага возго-
рания. Система пенного пожаротушения являет-
ся дополнением системы водяного пожароту-
шения, что в свою очередь является техниче-
ским преимущество, поскольку можно исполь-
зовать водооборот водяной системы пожароту-
шения.  
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В настоящее время мехатроника и роботи-
зация набирает широкую популярность, роботы 
и роботизированные комплексы внедряются  
в технологический процесс, повышая качество 
производственного процесса [1]. Обучение сту-
дентов работе с современными роботами и ро-
бототехническими комплексами, способам их 
настройки, программирования и эксплуатации 
является важной и актуальной задачей, а созда-
ние недорогих работоспособных экспонатов 

позволяет наглядно продемонстрировать на 
практике конструктивные особенности и прин-
ципы управления роботом [2–3]. 

Целью работы является проектирование  
и изготовление рабочего прототипа лаборатор-
ного стенда в виде роботизированной руки с 
приводами от шаговых двигателей и сервопри-
водов и с микропроцессорной системой управ-
ления. За основу использовался проект робо-
тизированной  руки с пятью степенями свободы 
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Рис. 2. Плата Ramps 1.4 
 

 
 

Рис. 3. Плата ArduinoMega 2560 
 

 
 

Рис. 4. Драйвер шагового двигателя TB6560. Схема подключения 
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Рис. 5. Подключение драйвера TB6560 к плате Ramps 1.4 на примере оси Z 
 
Назначение выводов драйвера TB6560 [7]: 
– Step – Шаг 
– Direction – Направление 
– Enable – Включение 
– GND – заземление (общий провод) 
При подаче питания на плату Ramps 1.4 

сигнал подается на все контакты Enable и в об-
мотках шаговых двигателей появляется ток 
удержания, который позволяет удерживать 
(фиксировать) все сегменты робота в устойчи-
вых положениях. Для обеспечения перемеще-
ния того или иного сегмента необходимо по-
дать импульсный сигнал амплитудой 5 В на 
контакт Step соответствующей оси, например, 
оси Z. Подача такого сигнала будет воспринята 
шаговым двигателем, как указание повернуться 
на 1, 1/2, 1/8 или 1/16 шага в зависимости от 
настройки драйвера. 

Управление манипулятором можно осуще-
ствлять как с ПК, при помощи специальной 
программы, так и при помощи генератора им-
пульсов, подключив его к соответствующим 
контактам драйверов - для тестирования рабо-
тоспособности системы, т.к. генератор позво-
ляет варьировать частоту и амплитуду импуль-
сов, что является несомненным плюсом при 
пробном запуске. 

В дальнейшем планируется изготовить пульт 
управления, что упростит управление роботом, 
поскольку исчезнет необходимость подключе-
ния каких - либо других периферических уст-
ройств, а значит возрастет надежность системы 
и ее функциональность. Также рассматривается 
возможность управления роботом со смартфона 
при помощи специального приложения. 

В результате получен полноценный лабора-
торный стенд, позволяющий исследовать уст-

ройство и способы управления промышленным 
роботом. Разработаны методические указания 
для студентов, а стенд внедрен в учебный про-
цесс на кафедре автоматизации производствен-
ных процессов и используется при проведении 
лабораторных и практических занятий по дис-
циплине «Промышленные роботы и РТК», на-
правление подготовки бакалавров «Автомати-
зация технологических процессов и произ-
водств». 
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