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ЦЕЛЬ: 

Как можно ближе познакомиться с принципом действия и 

строением  пневмомышц. Рассмотреть возможные сферы 

применения и потенциал  развития данной технологии. Показать 

какую помощь они могут принести человечеству. 

Актуальность: 

Как мы уже давно все привыкли труд машины, во многих сферах, 

заменил труд человека. Чем больше мы будем углубляться в 

машиностроение, программирование и многие другие научные 

сферы, тем легче мы можем сделать жизнь человека. Наша работа 

отчасти может помочь на производстве, где труд человека 

необходим, но очень опасен для жизни.  

 

С момента своего создания пневмомышцы являются заменой 

пневмоцилиндрам . Данные устройства используют разные методы 

воздействия на тело. Традиционным исполнительным двигателем 

пневмоприводов, реализующим возвратно-поступательное 

движение нагрузки, является пневмоцилиндр двухстороннего 



действия, используемый , в основном, для реализации толкающего 

усилия. 

  

Пневмомускул является исполнительным двигателем 

одностороннего действия и используется, в отличие от 

пневмоцилиндра, для создания тянущего усилия. 

 

Рассмотрение физической сущности работы пневмомышцы , а 

также результатов исследования статической и динамической 

характеристик будет происходить на примере пневмомускула 



фирмы«FESTO». 

 

 

В основу работы пневмомускула заложено свойство мембраны 

(тонкой двухмерной эластичной структуры) изменять свою форму 

или размеры под действием приложенного к ней избыточного 

давления рабочего тела (жидкости или газа). В пневмомускуле 

фирмы «FESTO» используется мембрана цилиндрической формы с 

твердым дном и крышкой: при создании во внутренней полости 

мембраны избыточного давления ее диаметр увеличивается, а 

длина уменьшается. Таким образом, избыточное давление внутри 

пневмомускула преобразуется в усилие сокращения (в дальнейшем, 

усилия). Способность цилиндрической мембраны укорачиваться 

при создании в ее внутренней полости избыточного давления 

обеспечивается особой технологией плетения корда из 

недеформируемой нити. Так как угол плетения корда играет 

большую роль при работе пневмомускула нам необходимо, с 

помощью исследований , найти оптимальный угол плетения. 

Определим усредненное прогнозируемое значение начального угла 

плетения нити корда (0) ср для трех типоразмеров пневмомускула 



MAS. Результаты измерений сведены в таблицы 1…3. 

 

Все значения выведенные в таблице найдены в каталоге 

продукции германской фирмы «FESTO», и выведены с помощью 

формулы .         

   

Большую роль в работе пневмомышцы играет жёсткость камеры 

(дальше жёсткость пневмомускула). Для обозначения влияния 

жёсткости пневмомускула на его работу мы возмём график. 



Следовательно, чем больше жёсткость пневмомускуле, тем 

избыточное давление должно быть больше.  

Основным соперником пневмомышцы на рынке можно считать 

пневмоцилиндр.При равных размерах пневмомышца обходит 

цилиндры по силе. 

 

Ещё одним плюсом пневмомускул явлется частота сокращений. 

Отмечается, что существующие системы с приводом на 

пневмомускулах позволяют реализовывать частоты движения до 25 

Гц. Но такое быстрое сокращение ведёт к быстрому перегреву, что 

приводит к ухудшению работы пневмомышцы. 



Ещё один минус пневмомышцы – низкий геометрический КПД, 

так как в среднем сокращение пневмомышцы происходит всего на 

30% от общей длины. Этот аспект приводит к тому, что её 

использование в малых размерах куда эффективнее, чем в 

большых. 

 

Однои из самых опасных профессий в мире: шахтёр, высотник, 

электрик, полицейский. На подобном производстве довольно 

трудно обеспечить полную безопасность, по этой причине 

ежегодно погибают и получают тяжёлые трамвы множество людей. 

Пока что  нет возможности полностью заменить человека на таких 

профессиях. Но пневмомышцы, за счёт большой силе сжатия при 

малых размерах и дешевизне производства, могут использоватся в 



местах, где изначально ограничено использование техники. 

 

У многих людей в нашем мире есть физические изъяны, одним из 

таких является потеря конечности. Подобную трамву уже сейчас 

можно исправить с помощью пртезов. В их производстве сильную 

помощь могут оказать пневмомышцы, заменив собой настоящие 

мышечные волокна. Подобный проэкт легко себе представить, так 

как их принцип работы во многом идентичен.

 



Хорошим примером распростронённости, простоты и 

эффективности гидравлических двигателей можно показать 

собранным нами гидравлическим манипулятором. Данное 

устройство призванно на живом примере показать работу 

гидравлических двигателей. 

Чертёж: 

 

Процесс изготовления: 

 



 

Общий вид: 

 

Основной нашей идеей по модернизации и улучшению 

пневмомышц является использование жидкости или геля вмест 



воздуха. Сама по себе конструкция не перенисёт особых 

изменений. В камеру вместо воздуха будет закачиваться гель, после 

чего камера герметично закрывается и не имеет доступа к внешней 

среде или каким-либо насосам. Движение данной пневмомышцы 

будет происходить за счёт нагревания геля вкамере, он будет 

расширяться и создавать избыточное давление. Для нагревания 

будет использоваться проводник, предворительно скрученный в 

пружину для предотвращения сильной деформации, по которому 

будет протикать ток и приводить пенвмомышцу в действие. 

 

 

 

Заключение: 

Возможно, наша работа не смогла в полной мере раскрыть 

данную тему, но мы надеемся, что работа может стать хорошей 

опорой для  дальнейших научных изысканий и практических работ. 
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