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1. Цель исследования
1.1.Задача проекта

-
разработка программы экспериментальных исследований и методики измерения контролируемых параметров, оценка погрешности;

-
проведение экспериментальных исследований движения мобильной платформы для различных видов управляющего напряжения;

-
обработка экспериментальных данных;

-
анализ результатов проведенных исследований;

-
сравнение теоретических и экспериментальных данных;

-
подтверждение достоверности и обоснованности математической модели вибрационной мобильной системы;

-
разработка методики оптимального синтеза параметров вибрационной мобильной системы.

1.2. Цель проекта: проведение экспериментальных исследований и подтверждение достоверности и обоснованности математической модели вибрационной мобильной системы.
2. Основные результаты проекта
1. Разработана адекватная (подтвержденная экспериментальными данными) математическая модель движения вибрационного мобильного робота на плоскости, описывающая движение корпуса вибрационного робота и его внутренней подвижной массы.

2. Разработан алгоритм моделирования движения вибрационного робота с поступательным движением внутренней массы. Разработанный алгоритм учитывает работу системы автоматического управления перемещением внутренней подвижной массы робота.

3. Разработана методика экспериментальных исследований движения вибрационного робота, позволившая получить на основе натурных испытаний картину происходящих в системе виброробота динамических процессов при различных режимах работы устройства.

4. Разработана конструкция вибрационного мобильного робота, обеспечивающая возможность задать любое необходимое направление движения робота по плоской поверхности перемещения.

3.Охраноспособные результаты интеллектуальной деятельности(РИД), полученные в результате разработки

Нет

4. Назначение и область применения результатов проекта

В настоящее время развитие многих отраслей промышленности характеризуется тенденцией к миниатюризации изделий, внедрением в производство нанотехнологий. Это требует разработки и создания новых средств автоматизации – микророботов.
Для обеспечения точности позиционирования микросистем удобна организация их движения по принципу вибрационного перемещения. В связи с этим возрос интерес мирового инженерного сообщества к самодвижущимся мобильным устройствам, поскольку отсутствие специальных движителей не только значительно упрощает конструкцию, но и открывает возможности для создания герметичных микророботов с хорошо обтекаемым корпусом, способных перемещаться как по поверхностям, так и внутри плотных или сыпучих сред. Сфера применения вибрационных механизмов обширна: от выполнения технологических и инспекционных операций в зонах с «агрессивными» средами до использования в медицине для исследования внутренних полостей или сосудов человеческого организма.
5. Эффекты от внедрения результатов проекта

Использование предлагаемых вибрационных механизмов позволит выполнить технологические и инспекционные операции в недоступных для человека местах, а также на территориях с «агрессивными» средами, т.е. в местах, где нахождение человека является небезопасным, тем самым исключить риск для организма человека.
6. Формы и объемы коммерциализации результатов проекта

Коммерциализация проектом не предусмотрена.
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