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Povandeninis mini robotas yra priskiriamas prietaisy sriciai ir
gali biiti panaudojamas robototechnikoje bei Zaisly pramonéje.

Yra Zinomas plaukiantis mikrorobotas, susidedantis i§ puty
plastiko korpuso, dviejy mikropavary, pagaminty i§ feromagnetinés
medZiagos, i3sidéséiusiy simetriSskai korpuso atZvilgiu. Keiliant
magnetinio lauko intensyvuma bei daZni mikropavary pagalba
reguliuojamas mikroroboto greitis (Yi Zhang, Qimin Wang, Peigiang
Zhang, “Dynamic Analyéis and Experiment of a 3mm Swimming
Microrobot”, Proceedings of 2004 IEEE/RSJ International conference
on Intelligent Robots and Systems, September 28- October 2 , 2004,
Sendal , Japan).

Sio mikroroboto trikumas yra tas, kad ribotas jo
) manevringumas, nes judéjima jtakoja magnetinis laukas, kuris turi,bﬁti
generﬁoj amas visoje roboto judéjimo erdvéje. '

Yra Zinomas Zuvies formos robotas, susidedantis i§ korpuso ir
uodegos, pagamintos i$ lanks¢ios medZiagos, tarp kuriy yra itvirtinta
pjezokeraminé pavara, reguliuojanti roboto judéjimo krypti ir greiti
(Seok Heo, Tedy Wiguna, Hoon Cheol Park, Nam Seo Goo, ,Effect of
Artificial Caudal Fin on the Performance of Biomimetic Fish Robot
Propelled by Piezoelectric Actuators”, Journal of Bionic Engineering,
Volume 4, Issue 3, September 2007, 151-158 psl.).

Sio jrenginio trikumas yra tas, kad ribota galimybé keisti
judesio krypti, nes reikia keisti uodegos svyravimy plok$tuma, o tai

padaryti neleidZia jrenginio konstrukcija.
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Iiradimo tikslas yra i8plésti jrenginio judéjimo trimatéje erdvéje
funkcines galimybes.

Iiradimo tikslas pasiekimas tuo, kad povandeniniame mini
robote susidedan&iame i8 Kkorpuso, valdymo mechanizmo su
pjezokeramine pavara, korpusas yra cilindro formos ir jo viduje yra
itvirtintas sraigtas, kuris prijungtas prie variklio, kitame korpuso gale
jtvirtintas valdymo mechanizmas su pjezokeramine pavara, kurj
sudaro dvi rastrinés membranos, jtvirtintos tvirtinimo Zieduose, vienos
i§ jy rastriniy ipjovy skaicius lygus n, kitos rastriniy jpjovuy skaicius
(n+1) ir ji turi galimybg sukiotis pirmosios atZvilgiu ir kuri per
metalinius strypelius prijungta prie daugiasluoksniy pjezokeraminiy
elementy, sujungty su valdymo bloku ir generatoriumi.

.Iéradimo esmé paaiSkinta bréZiniuose,
1 bréZinyje pavaizduota povandeninio mini roboto principiné
schema, pjiivyje A-A — vaizdas i§ galo.
2 bréZinyje pavaizduota vandens srauto pralaidumas per rastrmes
membranas, kai judanSios rastrinés membranos pasisukimo kampas
lygus 0 rad.

3 bréZinyje pavaizduota vandens srauto pralaidumas per rastrines
membranas , kai judanéios rastrinés membranos pasisukimo kampas
lygus 0,03 rad.

4 brézinyje pavaizduota vandens srauto pralaidumas per rastrines

membranas, kai judan&ios rastrinés membranos pasisukimo kampas

lygus 0,02 rad.
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5 bréZinyje pavaizduota vandens srauto pralaidumas per rastrines
membranas, kai judangios rastrinés membranos pasisukimo kampas
lygus 0,05 rad.

Povandeninj mini robota sudaro cilindro formos korpusas 1, jo
viduje yra itvirtintas sraigtas 2, kuris prijungtas prie variklio 3, kitame
korpuso 1 gale jtvirtintas valdymo mechanizmas su pjezokeramine
pavara, kuri sudaro dvi rastrinés membranos 4,5, itvirtintos tvirtinimo
Yieduose 6, 7, rastrinés membranos 4 rastriniy jpjovy skaicius lygus n,
rastrinés membranos 5 rastriniy ipjovy skailius (n+l) ir ji turi
galimybe sukiotis pirmosios atZvilgiu ir kuri per metalinius strypelius
8, 9 prijungta prie daugiasluoksniy pjezokeraminiy elementy 10, 11,
sujungty su valdymo bloku 12 ir generatoriumi 13.

Povandeninis mini robotas veikia taip.

Tjungus variklj 3, sraigtas 2 pradeda suktis ir traukti vandenj i3 ’
_ i3ores sukurdamas vandens srauta cilindrinio korpuso 1 viduje. Po to,
nuotoliniu valdymo bidu, jjungiamas generatorius 13, kuris perdqo”da
signalg valdymo blokui 12 ir suZadina pjezokeraminiuose elementL:ose
10, 11 statinius ir kvazistatinius poslinkius, kurie per metalinius
strypelius 8, 9 perduoda sukimosi judesi tvirtinimo Ziede 7 jtvirtintai
rastrinei membranai 5. Priklausomai nuo rastrinés membranos 5
pasisukimo kampo rastrinés membranos 4 atzvilgiu reguliuojamas
vandens srauto per jas pratekéjimas. Rastriné membrana 4 turi n, 0
rastrine membrana 5 turi (n+1) rastriniy ipjovy, toks santykis
reikalingas tam, kad gauti viena interferencine juosta, tada gaunamas
maksimalus asimetriskumas, o jis reikalingas tam, kad minimaliai

pasukus rastring membrang 5 bity pakei¢iama srauto pralaidumo
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kryptis. Rastringe membrang 5 pasukus rastrinés membranos 4
atzvilgiu kampu lygiu O rad. vandens srautas teka tik deSinigja
membrany puse, pasukdamas povandeninj mini robota i kair¢. Kampa
pakeitus i 0,03 rad. — srautas teka tik kairigja puse, pasukdamas
robotg i deSine puse. Pakeitus pasukimo kampg i 0,02 rad. , atsidaro
rastriniy membrany apatiné dalis ir robotas plaukia i virSy, o kai
pasukimo kampas lygus 0,05 rad. atsidaro membrany virSutiné dalis ir
robotas juda Zemyn. Taip pat yra galimi tarpiniai plaukimo krypties
variantai, t.y. jis turi SeSis laisvés laipsnius {X, y, Z, ¢« @y, @-}.
Palyginus su prototipu, nauja konstruktyviniy elementy
visuma déka rastriniy membrany rastriniy ipjovy santykio, leidZia
padidinti povandeninio mini roboto galimybes judéti trimatéje

erdvéje.
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ISRADIMO APIBREZTIS

Povandeninis mini robotas susidedantis i§ korpuso, valdymo
mechanizmo su pjezokeramine pavara,besiskiriantis tuo, kad
korpusas yra cilindro formos ir jo viduje yra jtvirtintas sraigtas, kuris
prijungtas prie variklio, kitame korpuso gale itvirtintas valdymo
mechanizmas su pjezokeramine pavara, kurj sudaro dvi rastrinés
membranos, jtvirtintos tvirtinimo Zieduose, vienos i§ jy rastriniy
ipjdvq skai¢ius lygus n, kitos rastriniy jpjovy skaiCius n+1 ir ji turi
galiinybq sukiotis pirmosios atZvilgiu, kuri per metalinius strypelius
prijungta prie daugiasluoksniy pjezokeraminiy elementy, sujungty su

valdymo bloku ir generatoriumi.
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