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РЕФЕРАТ

Дипломный проект 75 с., 34 ил., 4 табл., 13 источников.

САМОСТАБИЛИЗАЦИЯ, ГОРИЗОНТАЛЬНАЯ ПЛАТФОРМА, 
ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЕ ОПЕРАЦИИ, МЕХАТРОННАЯ СИСТЕМА, ГИРОСКОП, 
АКСЕЛЕРОМЕТР, ЛИНЕЙНЫЙ ПРИВОД, КОНТРОЛЛЕР.

Объектом разработки является мехатронная система позволяющая 
организовывать горизонтальную рабочую плоскость вне производственных условий, 
для выполнения технологических операций.

Целью проекта является разработка конструкции платформы с линейным 
приводом и программного алгоритма функционирования системы. Проведено 3D 
моделирование конструкционной части платформы. Произведен прочностной 
анализ методом конечных-элементов.

Разработанная платформа эргономична, проста в использовании, удобная в 
транспортировки в виду разборного каркаса. Может применяются в широком спектре 
ландшафтных условий. Составлен алгоритм функционирования линейных приводов 
для достижения горизонтального уровня рабочей плоскости по осям X и Y.

Область практического применения заключается в изготовлении 
металлоконструкций в условиях проведения работ вне производственных площадей, 
а так же при монтажных работах.
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