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Исследовательская проблема и актуальность: Причина, по которой сегодня про-
мышленные роботы по-прежнему используются в основном для выполнения повторяю-
щихся, четко определенных задач, которые не меняются: им не хватает креативности и
способности человека реагировать и адаптироваться к непредвиденным ситуациям. Сов-
местная работа людей и роботов способна устранить эти недостатки, объединив сильные
стороны обоих: гибкость людей в сочетании со скоростью и выносливостью роботов мани-
пуляторов. Различные отрасли промышленности могут извлечь выгоду из тесного сотруд-
ничества человека и робота. Но реализовать весь этот потенциал, необходимо обеспечить
безопасность людей при работе рядом с роботами-манипуляторами. Использование мяг-
ких корпусных компонентов с нагнетенным в них воздухом и управление перемещением за
счет надувных сильфонов может предоставить значительные возможности для решения
данной проблемы.

Новизна исследования: Исследование представляет собой разработку модулей надув-
ных сильфонов. Инновационные приводы будут изготовлены из ткани и использованы
либо для приведения в действие гибридных систем с жесткой основой, либо полностью
надувных систем. Предложенные инновационные надувные звенья уменьшат движущу-
юся массу системы. Будет представлен инновационный подход к определению чувстви-
тельности на основе зрения, который использует обратную связь с высоким разрешением,
обеспечиваемую небольшими камерами, встроенными в надувные сильфонные актюато-
ры. Они будут наблюдать за внутренней частью актюаторов, изготовленных из ткани, на
которую будет нанесен характерный рисунок, обеспечивающий богатые визуальные ха-
рактеристики.

Описание результатов исследования: В исследовании были разработаны и протести-
рованы модули надувных сильфонов, которые демонстрируют значительное уменьшение
движущей массы системы, обеспечивая при этом высокую степень маневренности и гибко-
сти в динамическом взаимодействии. Был применен инновационный подход к определению
чувствительности на основе зрения, который позволил значительно улучшить управление
и точность манипулирования объектами различной формы и размера. Результаты экспе-
риментов подтверждают эффективность разработанных модулей и подходов, показывая
их применимость не только в промышленных, но и в медицинских и исследовательских
целях, где требуется мягкое и безопасное взаимодействие.

Выводы: Разработанный мягкий надувной робот-манипулятор демонстрирует значитель-
ные перспективы для безопасного и эффективного динамического взаимодействия в раз-
личных областях применения. Использование инновационных надувных сильфонов и си-
стемы чувствительности на основе зрения обеспечивает высокую степень маневренности
и адаптивности, открывая новые возможности для улучшения взаимодействия человека
и робота.
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