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1. Манипуляторы 

1.1 Манипулятор с цилиндрической системой координат 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики  

  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  3  

2  4  

 

1.2 Манипулятор со сферической системой координат 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики  

  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 
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1  3  

2  4  

 
1.3 Манипулятор с прямоугольной системой координат 

 

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

  

  

Технические характеристики  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  8  

2  9  

1.4 Манипулятор с угловой системой координат 

 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики  

  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  3  

2  4  
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1.5 6-ти осевые промышленные роботы 

 

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  7  

2  8  

3  9  

4  10  

5  11  

6  12  

Назначение: 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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1.6 Робот SCARA 

 
Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  3  

2  4  

Назначение: 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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1.7 Коллаборативный робот 

 
Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  3  

2  4  

Назначение: 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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1.8 Дельта-робот 

 

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  3  

2  4  

Назначение: 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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2. Конструкции захватных устройств 

2.1. Механические захватные устройства 

2.1 Неуправляемые захватные устройства 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики  

  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  5  

2  6  

3  7  

4  8  

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики  
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Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  5  

2  6  

3  7  

4  8  

 

2.3 Устройств для захватывания валов 

или фланцев за наружную поверхность 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики  

  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  5  

2  6  

3  7  

4  8  

 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  6  

2  7  

3  8  

4  9  

5  10  

 

 

Назначение:  

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

Технические характеристики  

  

  

Поз. Наименование Поз. Наименование 

1  3  

2  4  
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2.6 Клещевые захватные устройства 

с гидравлическим приводом 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 
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Технические характеристики 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 



14 

 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

2.7 Пневматические рычажные захватные 

устройства со сменными рабочими элементами 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 
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Технические характеристики 

 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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2.8 Реечные широкодиапазонные захватные устройства 

для деталей типа тел вращения 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 
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Технические характеристики 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 
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Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

2.9 Вакуумные и магнитные захватные устройства 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

Назначение: 

 

 

 

Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 

 

 

 

 

Поз. Наименование 

1  

2  

3  

4  

5  

6  

7  

8  

9  

10  

11  

12  

Назначение: 
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Принцип работы: 

 

 

 

 

 

 

 

Технические характеристики 
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