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Алкиды являются наиболее широко распространенным типом пленко-

образующих веществ, применяемых в лакокрасочной промышленности. Это 

обусловлено сочетанием комплекса ценных свойств покрытий на основе 

олигомеров с наличием обширной и разнообразной сырьевой базы. 

Авторами приведены результаты по изучению влияния металлосодер-

жащего модификатора (гексафторфосфат ферроцения) на его сиккативи-

рующее действие и на свойства покрытий из алкидной смолы марки ГФ-01 

(ОАО «Лакокраска», г. Лида, ТУ 6-10-612-76). 

Отверждение модифицированных и не модифицированных образцов 

проводили в одинаковых условиях при температурах от 20 до 120° С в тече-

ние 20–100 мин. 

Изучение кинетики отверждения покрытий, сформированных из не мо-

дифицированного и модифицированного лака путем измерения их относи-

тельной твердости, дало возможность установить, что введение ГФФФ в ко-

личестве 1 мас. % позволяет увеличить скорость отверждения покрытий 

практически на 30 %. Полученные экспериментальные данные по определе-

нию зависимости твердости алкидных лаковых покрытий от количества мо-

дификатора показали, что с увеличением содержания сиккативирующего 

модификатора увеличивается относительная твердость покрытий при всех 

режимах отверждения. 

Способность данного модификатора повышать прочность при ударе и 

водостойкость покрытий на стальных субстратах, свидетельствует о том, что 

гексафторфосфат ферроцения перспективен в качестве модифицирующей 

добавки при создании различных марок лакокрасочных материалов с улуч-

шенными характеристиками. 
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Для автоматизации процессов лазерной обработки широко используют-

ся манипуляционные роботы, которые должны обеспечивать стабильное ка-

чество перемещения лазерного луча по обрабатываемой поверхности в усло-

виях переменных параметров. Рассматривается лазер-робот с автономным 

манипулятором оптики для которого предлагается структура, представлен-

ная на рис. 1. 

 

 
 

Рис. 1. Структурная схема лазер-робота 
 

Реализованы математическая и компьютерная модели представленной 

структуры на базе библиотеки Sim Mechanics и Simulink. При моделирова-

нии оценивалось качество движения точки фокуса лазерного излучения по 

некоторой пространственной кривой задаваемой с помощью сплайновой ин-

терполяции. Отклонения перемещения луча от заданной траектории не пре-

вышает 1,5 мм, а контурной скорости от заданного значения 0,5 мм/с.  




