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Цели и задачи
Цель:
Собрать рабочий прототип манипулятора
Задачи:

1. Определится с механикой манипулятора
2. Спроектировать и собрать модель
3. Запрограммировать
4. Испытать модель
5. Выявить недостатки и цели на будущее
6. Сделать вывод



Механика манипулятора

Механику я выбирал по нескольким критериям:
1. Легкость сборки
2. Удобство расчётов углов по координатам
3. Без использования ремней
4. Прочность



1)    Сам SCARA-робот, оригинальное исполнение. Один шаговый 
мотор приводит в движение внутренний рычаг, на котором 
установлен второй шаговик для привода наружного рычага. 
Промышленные SCARA-роботы используют именно этот вариант. 
Скорость перемещения у них невероятно быстрая. Для 
домашнего манипулятора использовать такой вариант 
проблематично, так как жесткости печатных деталей будет 
недостаточно.



2)    Это уже Morgan SCARA. Отличия от оригинального SCARA : 
шаговые моторы установлены стационарно, что значительно 
облегчает конструкцию из рычагов. Именно этот вариант в 
итоге я и выбрал.



3)    Parallel Scara .В отличии от Morgan Scara внутренние 
рычаги находятся не на одной оси вращения. На такой 
механике продаётся 3д принтер SkyOne.



Комплетующие для сборки
1. Плата Arduino Mega Pro 
2. Два шаговых мотора 28BYJ-48 с драйвером ULN2003
3. Модуль SD-reader для Arduino
4. OLED дисплей 0.91″ 128×32 точки
5. Сервопривод
6. Неодимовые магниты
7. Подшипники
8. Концевики
9. Детали напечатанные на 3д принтере

10. Соединительные провода



Программы

•   КОМПАС 3D и Fusion 360 для создания 
деталей.

•   Arduino IDE для программирования
•   Fritzing для создания схемы подключения 

компонентов



Сборка из детaлей в Fusion 360



Деталь для крепления двух половинок в 
КОМПАС 3D



Схема подключения в Fritzing



Многофункциональность
На конце звеньев распологается 
магнитный захват, благодаря ему можно 
быстро менять необходимые модули: 

1. Модуль горизонтального захвата
2. Модуль вертикального захвата
3. Модуль электромагнита
4. Модуль для ручки



Программирование

Программировал я довольно много, начал с 
маленьких функций , а потом с каждой новой 
программой добавлял новые и улучшал старые. 
В данный момент у меня около 10 различных по 
функциям и сложности программ. Самая 
последняя версия может считывать координаты 
и угол захвата с sd карты, приблизительно 
двигаться по этим координатам, парковаться по 
нажатию кнопки и выводить немного 
информации на экран.















Программа для расчёта углов из 
координат





Плюсы и минусы
Плюсы:

1. Получилось собрать рабочую модель
2. Есть возможность улучшений
3. Красивый внешний вид
Минусы:

1. Конструкция оказалась непрочной
2. Иногда программа зависает



Вывод

• Я создал рабочий прототип 
манипулятора

• Научился программировать сложные 
проекты и составлять схемы

• Решил поставленные задачи
• Понял что надо улучшить 
• Создал новые цели улучшения



Спасибо за 
внимание!


