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ОПИСАНИЕ ПРОЕКТА

Робот - колесо предназначен для исследования болот, пустынь, снежных равнин и других неизведанных и необжитых земель, в том числе  поверхностей исследуемых планет.

Робот - колесо ездит по суше и по воде, влево - вправо, вперед - назад, стоит и разворачивается на месте.
Принцип действия:

Робот - колесо балансирует на двух огромных колесах. Баланс достигается за счет конструкции. Большой диаметр колеса (364 мм.) позволяет достигать  высокой скорости передвижения. Благодаря большой площади поверхности и легкости, конструкция оказывает минимальное давление на грунт. 

Маневренность робота достигается за счет того, что каждое колесо приводится в движение отдельным сервомотором, что позволяет осуществлять поворот робота на 360 градусов. Повышающая зубчатая передача увеличивает скорость движения. 

Устойчивое вертикальное положение колеса достигается за счет фиксаторов. Жесткость конструкции колеса усиливают специальные диски. Ультразвуковые датчики и датчик  цвета помогают роботу ориентироваться на местности и выполнять заданные функции.
Мощный прожектор позволяет производить разведку местности в любое время суток.
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Технические характеристики:

Диаметр колеса 364 мм;

Ширина – 175 мм.

Масса:0,85 кг.

1. Микро-компьютер NXT – 1;

2. Интерактивные сервомоторы - 2;

3. Датчик ультразвуковой – 2;

4. Датчик цвета – 1;

5. Прожектор -1.
Модель робота - колеса  разработана и создана 

на базе конструктора LEGO MINDSTORMS NXT.
Дополнительный материал: пенопласт, лазерные компакт – диски.
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Результаты испытания робота - колеса 

Для того, чтобы убедиться в эффективности применения «робота - колеса» для передвижения по различным поверхностям мы провели ряд экспериментов. 

	Вид поверхности
	Время, с
	Расстояние, м
	Ср. скорость, м/с

	Асфальт
	10
	8,3
	0, 83

	Грунт
	10
	7,8
	0,79

	Камень
	10
	7,5
	0,77

	Снег
	10
	7,9
	0,80

	Трава
	10
	8,1
	0,81


В результате проведенного эксперимента мы убедились, что перемещаясь по поверхностям различного рода, за одинаковое время «Робот – колесо» примерно проходит одинаковое расстояние.

Это происходит потому, что большой диаметр колеса сглаживает его траекторию движения по неровному профилю местности:

Это происходит потому, что больший диаметр колеса сглаживает его траекторию движения по неровному профилю местности:

· Колеса большего размера означают меньшую чувствительность к кочкам, больший момент инерции и лучшую управляемость на сложных неровных трассах. 

· Большие колеса поддерживают большую скорость и сцепление с землей при подъеме или про прохождении поворотов. 

· У больших колес меньше кривизна траектории движения по неровному рельефу, выпуклостям и впадинам, потому что они перемещаются по вершинам впадин, которые имеют твердые края.

· Колесо большого размера лучше сохраняет скорость движения. 
Также опытным путем мы определили максимальный угол подъема «робота - колеса» по наклонной плоскости - 20°. 

[image: image10.jpg]


[image: image11.jpg]












Пример программы


Испытание робота - колеса на асфальтовой поверхности





Испытание робота - колеса на грунтовой поверхности





Испытание робота - колеса на заснеженной поверхности





Испытание робота - колеса на каменистой поверхности





Испытание робота - колеса:


 на наклонной плоскости 





Процесс создания робота - колеса





Вид спереди





Вид сверху





Вид сбоку
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