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Разработанная модель ФПД является осно-

вой для выявления элементарных конструктив-

ных функций системы с целью получения оп-

ределенного набора функциональных элемен-

тов, с помощью которых будет сформирована 

матрица технических решений для дальнейше-

го проектирования альтернативных вариантов 

исполнения поплавкового регулятора.  
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У каждого машиностроительного предпри-

ятия есть проблемы в работе складского инст-

рументального хозяйства. Их может быть мно-

жество (учет, хранение, инвентаризация, спи-

сание и т. д.), и все вместе они приводят к зна-

чительным совокупным потерям, вынуждая 

руководство задуматься о путях их преодоле-

ния. Одним из таких путей может стать разра-

ботка и внедрение роботизированной системы 

производственной инструментальной ячейки, 

которая способствует повышению эффективно-

сти выдачи инструмента за счет упрощения  

и ускорения процесса, а также постоянного 

контроля над ним. 

В настоящее время системы автоматизиро-

ванного хранения представлены на рынке, как 

правило, в трех вариантах: 

1. Модульная система, состоящая из мастер-

шкафа и присоединяемых дополнительных 

шкафов, содержащих ящики для хранения то-

варно-материальных ценностей [1–2]. 

2. Система автоматической выдачи инстру-

мента с барабанным хранилищем позволяет 

хранить большое количество инструментов при 

малой занимаемой площади. В каждой ячейке 

барабана хранится по одной единице инстру-

мента, что обеспечивает доступ сотрудника  

к строго ограниченному количеству товарно-

материальных ценностей [3]. 

3. Шкаф, напоминающий камеру хранения. 

Большинство существующих систем авто-

матизированной выдачи товарно-материальных 

ценностей подобны друг другу и обладают 

схожими недостаткам. 
_________________________ 
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Первый недостаток относится к системам 
хранения с выдвижными ящиками. Как прави-
ло, в ящиках хранится несколько единиц товар-
но-материальных ценностей, и при разблоки-
ровке ящика сотрудник получает доступ  
к большему количеству инструмента, чем не-
обходимо, при этом не все системы имеют воз-
можность отслеживания изъятия каждой еди-
ниц товарно-материальных ценностей из ящи-
ка. К тому же в этих системах после разблоки-
ровки запорного механизма, выдвижение  
и задвижение ящиков, в большинстве случаев, 
производится вручную, что в случае невнима-
тельности, халатности персонала или других 
причин может привести к тому, что после из-
влечения необходимого инструмента ящик мо-
жет оказаться не закрытым должным образом, 
что приведет к несанкционированному доступу 
персонала к товарно-материальным ценностям. 

Второй недостаток относится к системам,  

в которых инструмент хранится в ячейках. Как 
правило, в каждой ячейке хранится одна еди-
ница инструмента, что позволяет избежать пер-
вого недостатка. Но размещение в каждой ячей-
ке по одной единице товарно-материальных 
ценностей с последующим внесением инфор-
мации об их расположении и количестве при-
водит к большим временным затратам. 

Таким образом требования, предъявляемые 
к разрабатываемой ячейке следующие: 

– ручная загрузка упаковок с инструментом; 
– хранение нескольких упаковок с инстру-

ментом; 
– поштучная выдача упаковок с инструмен-

том; 
– в случае, если упаковку не извлекли после 

выдачи, она должна быть возвращена для даль-
нейшего хранения в ячейку. 

На рисунке схематично изображена модель 
предлагаемой роботизированной ячейки. 

 

 
 

Модель роботизированной ячейки хранения и выдачи инструмента: 
1 – упаковка с инструментом; 2 – корпус ячейки; 3 – крышка ячейки; 4 – шток тормоза; 5 – пружина тормоза; 6 – корпус тормоза;  

7 – язычок тормоза; 8 – возвратная каретка; 9 – возвратная пружина; 10 – полка корпуса; 11 – исполнительный механизм; 12 – крон-
штейн исполнительного механизма; 13 – губка захватного механизма; 14 – рычаг губки захватного механизма; 15 – толкатель;  
16 – пружина захватного механизма; 17 – рычаг каретки захватного механизма; 18 – каретка захватного механизма; 19 – зацеп  

захватного механизма (упругая пластина); 20 – упор-расцепитель 

 

Механизм работы предлагаемой ячейки 
следующий. Упаковки с инструментом 1 за-
гружаются в ячейку при открытии крышки 2. 
При подаче управляющего воздействия на ис-
полнительный механизм 11 (в качестве испол-
нительного механизма могут быть использова-
ны соленоид или пневмоцилиндр), шток испол-

нительного механизма втягивается, приводя  
в действие толкатель 15. Под действием толка-
теля 15, упаковка с инструментом 1 перемеща-
ется таким образом, что ее передний край вы-
двигается за пределы корпуса на расстояние, 
достаточное чтобы извлечь ее руками. Зацеп 
захватного механизма 19 входит в зацепление  
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с возвратной кареткой 8. Механизм тормоза  
(5, 6, 7) гасит инерцию упаковки 1, предотвра-
щая ее излишнее выдвижение из ячейки. Шток 
тормоза 4 поднимается вверх, нажимая на кон-
цевой выключатель (на рисунке не обозначен), 
сигнализирующий о том, что упаковка 1 вы-
двинута из ячейки, но не извлечена. 

После ручного извлечения упаковки 1, язы-
чок 7 и шток 4 тормоза опускаются под действи-
ем пружины 5, давая команду для управляющего 
воздействия на выдвижение штока исполни-
тельного механизма 11. При этом толкатель 15 
перемещается в исходное положение, растягивая 
возвратную пружину 9 и пружину захватного 
механизма 16, до тех пор, пока не достигнет 
упора-расцепителя. Под действием упругих сил 
пружины 9 каретка захватного механизма 18 сме-
щается вперед относительно толкателя, сводя 
губки захватного механизма 13 посредством ры-
чагов 14 и 17. Сведенные губки захватного меха-
низма 13 и толкатель 15 обеспечивают опору для 
вышележащих упаковок 1, не позволяя им преж-
девременно опуститься вниз. 

В случае, если поданную упаковку не извле-
кли из ячейки в течении отведенного времени, 
то подается управляющее воздействие на вы-
движение штока исполнительного механизма 11. 
Так как упаковка не извлечена, то сведение гу-
бок захватного механизма 13 будет минимально, 
а растяжения пружины захватного механизма 16 
незначительно. Растяжение возвратной пружи-
ны 9 обеспечивает силу сжатия губок захватного 
механизма, достаточную, чтобы при возврате 

толкателя 15 в исходное положение неизвлечен-
ная упаковка была возвращена в ячейку. 

Таким образом модульная дополняемая 
система выдачи с электронно-блокируемыми 
роботизированными ячейками позволяет 
обеспечивать контролируемое хранение и 
выдачу инструмента в соответствии с областью 
применения и уровнем безопасности, а также 
рационально обустраивать окружающее рабочее 
пространство для организации плодотворной 
работы. Для получения необходимых товарно-мате-
риальных ценностей, сотруднику необходимо 
авторизоваться (путем ввода логина и пароля, 
прикладывания магнитной карты и т. п.) и вве-
сти необходимый запрос. Далее программное 
обеспечение проанализирует полученные дан-
ные согласно заложенному алгоритму и предос-
тавит доступ к ящику или ячейке, занося при 
этом соответствующую запись в базу данных. 
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