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(54) Шагающий инсектоморфный мобильный микроробот

РОССИЙСКАЯ ФЕДЕРАЦИЯ

ФЕДЕРАЛЬНАЯ СЛУЖБА
ПО ИНТЕЛЛЕКТУАЛЬНОЙ СОБСТВЕННОСТИ

(19) RU (11) 2 699 209 (13) C1

(51) МПК
B25J 7/00 (2006.01)
B25J 5/00 (2006.01)
B64G 4/00 (2006.01)
B62D 57/032 (2006.01)
(52) СПК
B25J 7/00 (2019.05)
B25J 5/00 (2019.05)
B64G 4/00 (2019.05)
B62D 57/032 (2019.05)

(12) ОПИСАНИЕ ИЗОБРЕТЕНИЯ К ПАТЕНТУ

(57) Реферат:
Изобретение относится к микроробототехнике, а именно к шагающим мобильным

микророботам,  и  предназначено  для  осуществления  работ  в  экстремальных
ситуациях,  преимущественно  в  условиях  открытого  космоса,  невесомости,
микрогравитации  и  выполнения  задач  напланетных  миссий.  Шагающий  мобильный
микроробот  содержит  корпус,  систему  управления  движением  и  движитель  в  виде
ног, приводимых в движение термомеханическими микроактюаторами. Каждая из ног
выполнена в виде зигзага из четырех ортогонально соединенных балок. Первая балка
закреплена  перпендикулярно  боковой  поверхности  корпуса.  Вторая  балка
расположена  параллельно  боковой  поверхности  корпуса  под  углом  не  менее  30
угловых  градусов  к  поверхности  перемещения  и  ориентирована  в  направлении
движения микроробота. Третья балка выполнена из двух частей, соединенных между
собой шарниром. А к четвертой балке присоединена шарниром ступня, состоящая из
пальцев,  снабженных  термомеханическими  актюаторами.  Все  балки  кроме  первой
снабжены  термомехническими  микроактюаторами.  При  этом  микроробот  имеет  не
менее чем шесть ног. Изобретение обеспечивает повышение возможности адаптации
к  поверхности,  имеющей  сложный  профиль.  3  з.п.  ф-лы,  5  ил.

ИЗ №2699209 https://www1.fips.ru/iiss/document.xhtml?faces-redirect=true&id=f32...

Стр. 1 из 2 20.12.2019, 15:24


