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РЕФЕРАТ

Дипломный проект - 100 с.; 21 рис.; 35 табл.; 22 источи.; 1 прил.
МОБИЛЬНОЕ УСТРОЙСТВО, ТЕЛЕИНСПЕКЦИОННЫЕ РОБОТЫ, 

ВНУТРИТРУБНЫЙ КОНТРОЛЬ.
Объектом разработки является система автоматического управления 

мехатронным устройством, имеющим функцию передвижения с помощью колес по 
пустым трубопроводам.

Целью проекта является разработка мобильного мехатронного устройства, 
приводимого в движение различными моторами, управляемого автоматической 
системой, осуществляющей внутритрубный контроль.

В процессе выполнения дипломного проекта разработана собственная модель 
мехатронной системы. Разработана структурная электрическая схема, подобраны 
компоненты, разработана конструкторская документация, разработана модель 
мехатронного устройства, разработана электрическая принципиальная схема, 
разработан алгоритм программы и программное обеспечение мехатронного 
устройства.

Областью применения является осуществление внутритрубного контроля и 
телеинспекции в пустых трубопроводах. Модульность системы позволяет заменить 
несоответствующие компоненты на те, которые будут удовлетворять условиям 
разработки мобильного робота, на базе разработанной в данном дипломном проекте 
мобильного мехатронного устройства для внутритрубного контроля.



РЭФЕРАТ

Дыпломны праект -100 с., 21 мал., 35 табл., 22 крын., 1 дад.
МАБ1ЛБНАЯ ПРЫЛАДА, ТЭЛЕ1НСПЕКЦЫЙНЫЯ РОБАТЫ, 

УНУТРЫТРУБНЫ КАНТРОЛЬ.
Аб’ектам распрацоук! з'яуляецца сютэма аутаматычнага юравання мехатроннай 

прыладай, маючым функцию перасоування з дапамогай колау па пустых 
трубаправодах.

Мэтай праекта з'яуляецца распрацоука мабыьнай мехатроннай прылады, якая 
прыводзщца у рух розным! маторам!, юраванай аугаматычнай сютэмай, якая 
ажыццяуляе унутрытрубны кантроль.

У працэсе выканання дыпломнага праекта распрацавана уласная мадэль 
мехатроннай сютэмы. Распрацавана структурная электрычная схема, падабраны 
кампаненты, распрацавана канструктарская дакументацыя, распрацавана мадэль 
мехатроннай прылады, распрацавана электрычная прынцыповая схема, распрацаваны 
алгарытм праграмы i праграмнае забеспячэнне мехатроннай прылады.

Вобласцю прымянення з'яуляецца ажыццяуленне унутрытрубнага кантролю i 
тэлешспекцьп у пустых трубаправодах. Модульнасць сютэмы дазваляе заменщь 
неадпаведныя кампаненты на тыя, як!я будуць задавальняць умовам распрацоук! 
маб!льнага робата, на базе распрацаванай у дадзеным дыпломным праекце мабшьнай 
мехатроннай прылады для унутрытрубнага кантролю.


