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РЕФЕРАТ

Дипломный проект: 67 с., 6 рис., 28 таб, 14 источников, 2 прил.

ГУСЕНИЧНЫЙ ДВИЖЕТЕЛЬ, АВТОНОМНЫЕ РОБОТЫ, МИКРО
КОНТРОЛЛЕР, ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ.

Объектом разработки является гусеничное шасси для установки на него ма
нипулятора.

Целью проекта является разработка функционирующего макета гусеничного 
шасси для установки на него манипулятора.

В результате разработана собственная модель мехатронной системы. Подо
браны компоненты для создания данной системы. Разработан алгоритм управления 
получившейся мехатронной системы. Разработаны детали конструкции для печати 
на 3D принтере.

Область применения функционирующего макета - в учебном процессе кафедры 
при выполнении студентами курсовых и дипломных работ и полноразмерной системы 
- на производствах для точного автоматического перемещения манипуляторов.
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