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Предметом исследования служит конструктивная схема и порядок работы роботизи-
рованного комплекса выгрузки посылок из контейнера, состоящего из П-образной
вертикальной станины, к горизонтальной части которой посередине крепится робот-
манипулятор с вакуумным захватом, число звеньев и число степеней свободы которо-
го позволяют иметь доступ к любой точке внутреннего объема контейнера, и двух
фрагментов гравитационных винтовых спусков, симметрично закрепленных на верти-
кальных частях станины таким образом, что верхние кромки спусков расположены
примерно на уровне середины высоты кузова контейнера, а нижние кромки – над бо-
ковым обрамлением отводящего транспортера. Целью является оценка возможности
создания комплекса по предлагаемой схеме и определение его основных парамет-
ров. Обоснованы последовательность выгрузки посылок из верхнего слоя в контей-
нере и разбиение внутреннего объема контейнера на зоны выгрузки посылок на вин-
товые спуски или на отводящий транспортер для режимов работы комплекса с мак-
симальной производительностью или с минимумом энергозатрат. Определены конст-
руктивные размеры винтовых спусков и рассчитаны средняя скорость и время движе-
ния выгружаемой посылки по спуску, скорость ленты отводящего транспортёра. 
Результаты расчёта показывают, что в роботизированном комплексе, созданном по
рассмотренной схеме, обеспечивается гарантированное перемещение посылки со
спуска на отводящий транспортёр, целостность оболочки и сохранность вложения
посылки, гарантированный интервал между посылками на отводящем транспортёре.
Днище и бортовое ограждение фрагмента винтового спуска могут быть изготовлены
из листового металла, отсутствует необходимость в устройстве торможения посылки
на завершающей стадии движения по спуску. Расчётная производительность ком-
плекса, 600 посылок в час, в 2,3 раза превышает норму выработки на ручной опера-
ции. Универсальность используемого робота-манипулятора позволяет применять
комплекс также для перегрузки посылок из паллеты на транспортёр.
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DETERMINATION OF THE PARAMETERS ROBOTIC
UNLOADING COMPLEX PARCEL OF CONTAINER

Barsuk Igor V., Moscow, Russia, popova@niips.ru
Abstract
The subject of investigation is the construction scheme and procedure ra-bots complex robotic unloading of parcels from
the container, co-standing of the U-shaped vertical frame, the horizontal part of the co-Torah middle mounted robotic arm
with vacuum gripper, the number of units and the number of degrees of freedom which allow have access to any point of
the internal volume of the container, and two fragments of gravitational descent screw symmetrically attached to the verti-
cal portion of the frame so that the upper edge of the slopes are arranged at approximately mid-height of the container body,
and the lower edges - on the side of the conveyor frame discharge. The aim is to assess the possibility of creating complex
on the proposed scheme and the definition of its basic parameters. Grounded in a sequence of unloading of parcels from the
upper layer in the container and the partition of the internal volume of the container on the unloading zone parcels to screw
up or down on the discharge conveyor for complex modes of operation with maximum performance with minimum energy
consumption or. Defined structural dimensions of screw runs and calculate the average speed and the movement of parcels
discharged on the descent, discharge conveyor belt speed. Calculation results in show that in robotic systems, created by the
considered scheme provides a guaranteed moving parcels with descent to the discharge conveyor, envelope integrity and safe-
ty of investments in Shortcuts guaranteed interval between sending the offtake conveyor. The bottom board and the barri-
er screw piece shutter may be made of sheet metal, there is no need for a braking device at the final step of sending the
descent movement. The estimated performance of the complex, 600 parcels per hour, 2.3 times higher than normal pro-
duction on manual operation. Versatility is-polzuemogo robot manipulator allows for complex and for handling parcels of pal-
lets on the conveyor.
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