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Таблица  
Параметры стабильности процесса наплавки электродами OK46.00  

Способ подачи  
электрода 

Urms, V Irms, A Nsc tsc.mean, ms tsc.srd Tsc.mean, ms Tsc.srd 

Автоматический 21,4 132 74 7,4 0,58 123 0,32 
Ручной 19,7 134 95 8,9 1,30 121 0,42 

 
По полученным экспериментальным данным можно говорить о повышении стабильности про-

текания процесса сварки, с применением автоматической подачи. При сохранении среднего режима 
сварки уменьшается распределение Гаусса, как для длительности коротких замыканий, так и для пе-
риодичности появления коротких замыканий, при одинаковой величине длительности периода меж-
ду короткими замыканиями. Таким образом с помощью устройства автоматической подачи покры-
тых электродов можно исключить влияние человека на результаты исследований, аттестаций и ис-
пытаний при дуговой сварке покрытыми электродами. 
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Аннотация. Современное складское хозяйство машиностроительных предприятий оснащается 
мобильными платформами для автоматического перемещения в пределах цеха различных материа-
лов и любого производственного оснащения. Главным требованием для транспортных тележек явля-
ется их мобильность и грузоподъемность. В данной работе на мобильной платформе предлагается 
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применить всенаправленное колесо с целью повышения мобильности совершения маневров в усло-
виях ограниченного пространства. 

Abstract. Modern warehouse facilities of machine-building enterprises are equipped with mobile 
platforms for automatic movement of various materials and any production equipment within the workshop. 
The main requirement for transport trolleys is their mobility and carrying capacity. In this paper, it is pro-
posed to use an omnidirectional wheel on a mobile platform in order to increase the mobility of performing 
maneuvers in conditions of limited space. 

Ключевые слова: мобильная транспортная платформа, всенаправленное «Omni» колесо, мотор-
колесо, всенаправленный привод, кинематика движения, баланс сил, результирующий вектор скорости.  

Keywords: mobile transport platform, omnidirectional "Omni" wheel, motor-wheel, omnidirectional 
drive, motion kinematics, balance of forces, resulting velocity vector. 

Современное складское хозяйство включает в себя процесс, состоящий из  последовательно 
выполняемых операций прохождения материальных потоков начиная от приемки на склад  и закан-
чивая выдачей по требованию. При этом на любом производственном складе присутствует 3 основ-
ных потока. Внутреннее движение грузов по складской территории, сортировка и доставка в нужное 
место на складе является основным потоком, в котором возможно применение мобильных роботизи-
рованных платформ. С учетом ограниченности пространства при движении между рядами стелла-
жей, к транспортным тележкам применяются повышенные требования к грузоподъемности и мо-
бильности рабочей тележки при совершении маневров.  

Одним из перспективных вариантов повышения мобильности платформы является примене-
ние  всенаправленных «Omni» колес. Роликонесущие колеса были изобретены в 1973 году в швед-
ской компании Mecanum. С тех пор они привлекают внимание разработчиков роботов во всем мире. 

Установка таких колес на мобильную платформу позволяет значительно расширить степени сво-
боды и совершать практически любое прямолинейное движение или вращение вокруг своих осей,  
или одновременно оба эти маневра. Кроме того, за счет повышенной маневренности этих колес тележка 
может перемещаться с заданной ориентацией без дополнительных маневров, присущих обычным колес-
ным платформам с обычными тороборазными колесами. Это значительно расширяет возможности ма-
неврирования в ограниченном пространстве зоны погрузки и без дополнительных маневров сократить 
время доставки материалов, что в конечном итоге приведет к положительному экономическому эффекту. 

На рис. 1 показан общий вид всенаправленного колеса, на периферии которого установлены 
опорные ролики, расположенные под углом 45 градусов к центральной оси колеса. Все ролики име-
ют свободную ось и могут вращаться относительно общего колеса. 

 

Рис. 1. Общее расположение опорных роликов «Omni» колеса 

Принцип работы этого колеса основан на одновременном силовом взаимодействии колес,  
где за счет силы трения и свободного вращения роликов, установленных под углом 45 градусов, 
формируется результирующий вектор общего направления транспортной системы. 

На рисунке 2 показано направление вектора движения четырехколесной мобильной платфор-
мы. С учетом направления вращения  каждого отдельного колеса будет реализовываться различный 
вид движения на плоскости. Одним из главных условий формирования вектора является условие 
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одинаковое распределение силы трения на каждое колесо. Кроме того важно обеспечить не только 
крутящий момент, но и заданную скорость вращения колес. 

 

 

Рис. 2: Направления вращения колес: а) движение вперед; б) движение вправо;  
в) движение по диагонали; г) движение вокруг одного из колес; д) вращение вправо;  

е) вращение вокруг центральной точки одной из осей. 

Для задачи использования всенаправленного «Omni» колеса на роботизированной платформе 
складского назначения с  целью снижения габаритных размеров приводов движения было принято реше-
ние конструирования колеса для грузоподъемности платформы 500 кг. В основу привода взято готовое 
мотор-колесо производства китайской кампании «Bafang» на базе бесколлекторного электродвигателя 
350 Ватт, 36 Вольт и наличия встроенного планетарного редуктора. 

В целом необходимо произвести модернизацию гото-
вого колеса. Для этого необходимо заблокировать обгонную 
муфту, установленную внутри редуктора. На торцевые по-
верхности мотор-колеса с двух сторон необходимо устано-
вить и закрепить винтами несущие пластины, выполненные 
в виде алюминиевых колец с базовыми и крепежными от-
верстиями. В специальных пазах-карманах колец необходи-
мо закрепить с помощью сварки проушины, предварительно 
загнутые и просверленные под углом 45 градусов. Количест-
во проушин на одном диске равно числу опорных роликов. 
Опорные ролики колеса собираются отдельно и состоят  
из базовой втулки с поливинилхлоридной основой. Во втул-
ку опорного ролика установлена ось, которая через два под-
шипника и серию распорных втулок закрепляется в двух 
проушинах гайкой.  

С использованием трехмерного моделирования в сис-
теме Компас 3D была разработана и подготовлена объемная 
модель сборки описанного выше всенаправленного колеса. 

Дальнейшим направлением работы является изготовление, сборка и дальнейшее испытание четырех 
колес, установленных на общей платформе. 
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Рис. 3. Общий вид всенаправленного  
мотор-колеса 




