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РЕФЕРАТ

Дипломный проект 70 с., 14 рис., 16 табл., 11 источников.Д«рмЛ-

АВТОНОМНЫЕ РОБОТЫ, ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ, 
ЗМЕЕПОДОБНЫЕ РОБОТЫ.

Объект исследования: змееподобное мехатронное устройство для ведения 
ремонтных работ в условиях сложного рельефа.

Цель: разработка змееподобного мехатронного устройства для ведения 
ремонтных работ в условиях сложного рельефа.

В результате разработана собственная модель мехатронной системы. 
Подобранны компоненты для создания данной системы. Разработан алгоритм 
управления получившейся мехатронной системой. Работоспособность разработанной 
мехатронной системы, была проверена путем сборки робототехнической системы с 
помощью ЗД принтера. Улучшена проходимость путём придания вида змеи корпусу 
мехатронного устройства.
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