ТЕЛЕУПРАВЛЯЕМЫе МОБИЛЬНЫе РОБОТы ДЛЯ МОНИТОРИНГА ВНУТРЕННИХ ПОВЕРХНОСТЕЙ ТРУБОПРОВОДОВ
АДРЕСАТ ВНЕДРЕНИЯ


РАЗРАБОТЧИКИ И ПАРТНЕРЫ

ОАО «Прибор»,




Кафедра теоретической механики и 

ФГУП «Курский завод «Маяк”

мехатроники КурскГТУ
Научно-образовательный центр “Мехатроника и микросистемная техника”, КурскГТУ
РЕШАЕМАЯ ПРОБЛЕМА

Ползающий  робот предназначен для движения в трубах небольших диаметров, чтобы производить технические операции, проверки различных машин, контроль состояния поверхности, различные очистительные операции. Робот может применяться в специфической области, включая высокие температуры, вентиляцию, нефть, ядерные системы. 

КРАТКОЕ ОПИСАНИЕ

Робот для очистки трубопровода состоит из электромагнитного вибропривода с двумя контактными узлами. На двух массах, имеющих конусовидную форму, находятся контактные элементы, поджимаемые пружинами. Электромагнит периодически притягивает и отталкивает массы, каждая из масс по очереди стопорится, в следствии чего устройство приходит в движение. Таким образом, данная микромашина воспроизводит движение гусеницы. 

ПРЕИМУЩЕСТВО ПЕРЕД АНАЛОГАМИ

Разработанная модель виброробота, перемещающегося по трубе, имеет реверс. ЦСАУ мобильным роботом на базе двигателей постоянного тока и катушек индуктивности позволяет задавать скорость и направление движения устройства с помощью клавиатуры либо блока дистанционного управления, а также следить за интересующими нас параметрами (скоростью, направлением и т.д.) с помощью LCD-дисплея. Система предусматривает дистанционное управление через ИК-порт.
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3-D модель и внешний вид телеуправляемого мобильного робота для мониторинга внутренних поверхностей трубопроводов

ПРОГНОЗНАЯ ОЦЕНКА КОММЕРЦИАЛИЗАЦИИ (объемы финансирования)












Инвестиции

· На завершающий этап НИР





1.0 млн. руб.

· На создание опытного образца действующего макета 
1.0 млн. руб.

· На разработку опытно-конструкторской документации
1.0 млн. руб.

· Создание пилотного образца





2.0 млн. руб.

СРОК ОКУПАЕМОСТИ






1 год

