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РЕФЕРАТ
Дипломный проект 73 с., 20 рис., 25 табл., 14 источников, 1 прил..
АВТОНОМНЫЕ РОБОТЫ, ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ, МИКРО- 
ТОЛЛЕР, WI-FI МОДУЛЬ.
Объектом разработки является мехатронное устройство на основе движителя 
еремещения по гладким вертикальным поверхностям.
Целью проекта является разработка функционирующего макета мехатронной 

:мы на основе движителя для перемещения по гладким вертикальным поверхно- 
, дистанционно управляемой по радиоканалу связи Wi-Fi.

В процессе выполнения дипломного проекта разработана собственная модель 
тронной системы. Подобраны компоненты, разработаны структурная и электри- 
ая схемы, проведено 3D моделирование мехатронного устройства на основе дви- 
зля для перемещения по гладким вертикальным поверхностям. Разработан алго- 
л и система управления исполнительными механизмами мехатронной системы.

Областью применения является: проведение операций по разведке и наблюде- 
), осмотр целостности конструкций в самых труднодоступных местах зданий и со- 
жений, очистка больших стеклянных поверхностей и окон высотных зданий и со- 
жений, покраска и др.
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