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ФАКТОРИ, ЩО ОБУМОВИЛИ ПОЯВУ ПЕРШИХ 
ПРОМИСЛОВИХ РОБОТІВ 

 
У статті розглянута історія появи перших промислових 

роботів. Показано, що перші комп'ютери, верстати з ЧПУ й 
промислові роботи з'явилися майже в один і той же час, у 
середині 20-го століття. Первісний розвиток цих видів техніки 
йшов паралельно й незалежно друг від друга. 

 
Постановка проблеми. Історія науки і техніки вводить нас у 

творчу лабораторію передових вчених, дозволяє простежити 
народження і розвиток наукових і технічних ідей. Знання минулого 
науки дозволяє краще розуміти її сьогоднішні досягнення і дає 
можливість передбачати хід її розвитку в майбутньому. Це стосується 
й історії розвитку робототехніки. У цей час роботи завойовують все 
нові і нові області застосування, але вперше практичне застосування, 
роботи знайшли в промисловості. Автоматизація промислового 
виробництва за допомогою роботів дозволила звільнити людину від 
стомлюючих і монотонних операцій і слугувала основою для 
створення гнучких виробничих систем. Аналіз умов створення перших 
промислових роботів дозволяє простежити, як розвивалася 
робототехніка, хто є творцем цього наукового напрямку і які 
перспективи розвитку цього напрямку в майбутньому. Історії розвитку 
робототехніки присвячене значне число робіт [1, 7, 8, 12]. В основному 
автори розглядають історію створення антропоморфних роботів. У той 
же час, особливості розробки промислових роботів вивчені і освітлені 
в літературі недостатньо. Крім того, вважається [1, 12], що до появи 
перших промислових роботів привів розвиток обчислювальної техніки 
і верстатів з ЧПУ. Це не зовсім вірно. З аналізу публікацій того часу і 
наявних розробок не видно, що поява перших комп'ютерів і верстатів з 
ЧПУ привела до створення перших промислових роботів. 

У даній статті викладені результати дослідження авторів по історії 
створення перших промислових роботів, які дозволяють зробити 
науково обґрунтовані висновки про взаємозв'язок обчислювальної 



техніки, верстатів з ЧПУ і промислових роботів на перших етапах 
розвитку робототехніки. 

Основна частина. Основою появи перших промислових роботів 
послужили певні досягнення в науці і техніці, які склалися до 
середини 20-го століття. До цього часу з'явилася необхідність в 
автоматизації не тільки масового виробництва, але й серійного й 
дрібносерійного. У першу чергу це торкнулося автоматизації циклу 
обробки різноманітних деталей складної форми. В 1948 році 
американський інженер Дж. Парсонс висловив думку про можливості 
числового програмного управління верстатами для механічної обробки 
[1]. В 1952 році, у результаті співробітництва Дж. Парсонса з 
Массачусетским технологічним інститутом, був побудований перший 
у світі верстат із числовим програмним управлінням (ЧПУ). Це був 
фрезерний верстат із програмним управлінням по трьох координатах. 
Програма управління записувалася на перфокартах, які потім 
вставлялися в пристрій управління верстатом. 

У цей же час, на Україні, був створений перший токарний верстат 
з ЧПУ, у якому запис програми здійснювався при виготовленні першої 
деталі вручну [2]. У цьому верстаті вперше був використаний так 
званий метод програмуванні навчанням із записом програми на 
магнітний програмоносій. 

Необхідно відзначити, що перша заявка на пристрій для 
управління машинами на основі магнітного запису сигналів була 
подана американським інженером Дж. Діволом (George Devol) в 1946 
році, а патент був виданий в 1952 [3]. Однак перше застосування 
магнітного запису сигналів у режимі навчання для керування 
технологічним устаткуванням було використано в токарному верстаті 
з ЧПУ, що був розроблений українським вченим Спину Г.О. в 1952 
році. 

Переваги верстатів з ЧПУ виявилися настільки очевидними, що 
їхня розробка і впровадження стали відбуватися практично у всіх 
країнах, де існували великі промислові підприємства й розвивалося 
верстатобудування. 

Якщо автоматизація циклу обробки застосовувалася і раніше у 
вигляді верстатів-автоматів для масового виробництва, то 
автоматизація процесів завантаження, вивантаження і транспортування 
деталей у межах підприємства, в основному, виконувалися вручну. 
Існуючі автоматичні пристрої використовували строго певні 
алгоритми, реалізовані за допомогою кулачкових механізмів 
управління. Такі кулачкові механізми задавали жорсткий цикл роботи 
пристрою і не допускали його швидкого переналагодження. 



Виготовлення управляючих кулачків вимагало більших витрат часу і 
матеріальних ресурсів. Тому на підприємствах застосовувалися 
завантажувально-навантажувальні й транспортні засоби з ручним 
управлінням, які були досить гнучкими. 

 

 
Рис. 1. Схема програмувального пристрою для передачі виробів 

заявленого Дж. Діволом. 
 

Проаналізувавши сформульовану ситуацію, Дж. Дівол зайнявся 
розробкою автоматичного пристрою, який можна було б використати 
для підйомно-транспортних операцій у різних сферах виробництва. 
Заявка на винахід була подана в 1954 році, а патент США був виданий 
в 1961 [4]. Перша у світі заявка на винахід промислового робота Дж. 
Дівола називалася "програмувальний пристрій для передачі виробів". 
На рис. 1 показана схема пристрою, винайденого Дж. Діволом. 

В описі патенту, Дж. Дівол застосував для загального позначення 
напрямку свого винаходу термін "універсальна автоматизація" 
(Unіversal Automatіon) або, скорочено, Unіmatіon. Цей вираз і 
послужив надалі  як  назва фірми по виробництву роботів і назвою 
самих роботів. 

 



 
Рис. 2. Перший промисловий робот Unіmate. 

 
Після подачі заявки, Дж. Дівол пробував знайти компанію, яка б 

виділила кошти на виробництво його "пристрою для передачі виробів", 
але зустрічав тільки відмови. В 1956 році він познайомився з 
інженером однієї аерокосмічної компанії - Ж. Єнгельбергером (Joseph 
Engleberger). Ж. Єнгельбергер побачив за винаходом Дж. Дівола великі 
перспективи і він разом із Дж. Діволом організували фірму Unіmatіon, 
Іn., що стала розробляти перші роботи [5, 6]. Створення фірми 
фінансувала американська корпорація Consolіdated Dіesel Electronіc 
(Condec) і президентом Unіmatіon, Іn. був призначений Ж. 
Єнгельбергер. В 1958 році Unіmatіon, Іn. розробила перший зразок 
промислового робота, що послужив прототипом робота Unіmate [7]. В 
1960 році з'явилося відразу два промислових роботи - Unіmate і 
Versatran (рис. 2,3). Versatran був розроблений в американській 
корпорації Amerіcan Machіne and Foundry (AMF) інженерами Гаррі 
Джонсоном (Harry Johnson) і Велджко Міленковичем (Veljko 
Mіlenkovіc) [8]. Цей робот і був установлений на підприємстві цієї 
корпорації. Перший промисловий робот Unіmate був куплений 
компанією General Motors в 1960 році і був установлений на 
автомобільному заводі в Трентоне (штат Нью-Джерсі), де він витягав 
розпечені металеві деталі з форм для лиття під тиском і укладав їх у 
тару. 



Необхідно відзначити, що якщо про робота Unіmate і його 
розроблювачах написано багато, то про розроблювачів робота 
Versatran є тільки скупі відомості, які стосуються тільки дати його 
створення (1960 р.) і імен самих розроблювачів [7,8]. 

 

 
Рис. 3. Робот Versatran. 

 
На розробку першого робота Unіmate було витрачено п'ять 

мільйонів доларів. Робот Unіmate програмувався методом навчання із 
записом програми на магнітний програмоносій. Він мав сферичне 
компонування, а робот Versatran - циліндричне. Робот Versatran 
управлявся системою аналогового типу з фазочутливими датчиками, 
що виконувалася як у позиційному, так і в контурному варіанті. Після 
перших виробничих випробувань стала видна ефективність нових 
механізмів. Роботами зацікавилися і інші компанії, і вже в 1962 році 
роботи Unіmate були встановлені на автомобільних заводах компанії 
"Форд" для обслуговування потокових ліній. Компанія Unіmatіon, Іn. 
не могла забезпечити необхідною кількістю роботів всіх бажаючих і до 
виробництва роботів підключилися й інші фірми. 

У США, Ж. Єнгельбергера називають "батьком робототехніки". 
Однак першим творцем роботів є Дж. Дівол. Звичайно, Ж. 
Єнгельбергер чудовий організатор, що вміє втілювати технічні ідеї в 
життя. Він першим запропонував використати роботи не тільки в 
промисловості, але і в інших сферах життєдіяльності людини, у тому 



числі і у космосі. В 1989 році вийшла його книга "Роботи в сервісі" [9], 
де він розвив ці напрямки. 

У цей же час відбувалася розробка і перших комп'ютерів, 
принципи роботи яких, обґрунтував ще в 19 столітті, англійський 
математик Чарльз Бєббідж. В 1946 році, в університеті штату 
Пенсільванія була побудована перша у світі повномасштабна 
універсальна обчислювальна машина - ENІAC (Electronіc Numerіcal 
Іntegrator and Computer). Творцями ENІAC прийнято вважати Джона 
Маклі й Дж. Преспера Єккерта. Перший розробив архітектуру 
комп'ютера, другий втілив його ідею в життя. Машина важила три 
тони, містила більше 17 тис. електронних ламп, 70 тис. резисторів, 6 
тис. перемикачів і виконувала 5 тис. операцій у секунду. В 1948-49 
роках, в Англії, з'явилися обчислювальні машини зі збереженими в 
пам'яті програмами. Перший комерційний комп'ютер ERA 1101 був 
випущений в 1950 році фірмою Engіneerіng Research Assocіates [10]. 

Після появи перших верстатів з ЧПУ, промислових роботів і 
комп'ютерів, стала можливою повна автоматизація промислового 
виробництва. Подальший розвиток цих систем привів до 
взаємозамінності програмних засобів і елементів систем управління. 
Так елементи програмного забезпечення верстатів з ЧПУ стали 
використовувати й для промислових роботів, особливо з контурним 
управлінням. З розвитком засобів обчислювальної техніки 
вдосконалювалися системи управління промисловими роботами, які 
зараз програмуються не тільки в режимі навчання, але й аналітичним 
методом і методом самонавчання. Структура, пристрій і принципи із 
сучасними промисловими роботами не занадто відрізняються від 
принципів побудови верстатів з ЧПУ і управління ними. Головне 
конструктивне розходження між верстатами з ЧПУ і промисловими 
роботами полягає в наступному. Промисловий робот являє собою 
автоматичний пристрій, найбільш характерним елементом якого, є 
консольний механізм, що простирається за межі корпуса робота і 
подібний за формою і конструкцією до людської руки. Це значно 
збільшує зону обслуговування і розширює технологічні можливості 
робота. Робоча зона верстата обмежена розмірами його корпуса, що 
зменшує його можливості. Тільки промисловий робот, завдяки 
особливій конструкції механізму маніпулятора, може, заміняючи 
людські руки, виконувати різноманітні операції в робочій області, 
границя якої проходить  за межами корпуса робота на значній відстані 
від нього. Перевищення розмірів зони обслуговування над площею, 
займаної корпусом, є однієї із самих характерних рис промислових 
роботів [1]. 



Тільки з появою промислових роботів, верстатів з ЧПУ й 
обчислювальної техніки стала можливої "безлюдна" технологія. 
Використовуючи промислові роботи, почали створювати гнучкі 
виробничі системи й комплекси, які можуть працювати без участі 
людини тривалий час. По даним міжнародної федерації робототехніки 
(ІFR), у цей час в усьому світі налічується біля одного мільйона 
промислових роботів [11]. 

Висновки. Поява перших роботів обумовлена необхідністю 
автоматизації допоміжних робіт на промислових підприємствах з 
метою підвищення продуктивності праці. Основою для створення 
перших роботів послужили винаходи американського інженера Дж. 
Дівола. Розвиток засобів автоматизації промислового виробництва - 
верстатів з ЧПУ, обчислювальної техніки й промислових роботів 
відбувалися паралельно практично, в однин в той же час - у середині 
20-го сторіччя. Подальший розвиток робототехніки, безсумнівно, 
залежав від розвитку засобів обчислювальної техніки і програмного 
забезпечення. 
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