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      Аннотация

    
        
          Известно, что последние годы в промышленности широко используются мягкие механические приводы. В качестве дипломного проекта я принял участие в исследованиях по проектированию, моделированию и управлению мягкими механическими приводами. В этой работе описывается процесс получения информации и знаний о том, как улучшают существующие механические мягкие приводы в лаборатории и проектирование нового эффективного прототипа, а также более поздних деталей процесса моделирования и симуляции. Технические требования к разработанному мягкому актуатору требуют, чтобы он мог изгибаться в трехмерном пространстве с высокими степенями гибкости до определенного положения, которое мы хотим, что приводится в действие воздухом под высоким давлением. После этого выбирается мягкая модель привода, которая оптимизируется в соответствии с требованиями. Мы выбрали его конкретный тип и использовали 3D-принтер, который может печатать силикагель для изготовления привода. Наконец, мы нашли простой метод управления этим выбранным типом мягкого пневматического привода.
        

        
          It is well known that soft mechanical actuators have been widely used in industry in recent years. As my graduate project, I have the honor to participate in the research on the design, simulation and control of soft mechanical actuators. This paper mainly describes process of getting inspiration from the improvement of existing mechanical soft actuators in the laboratory and designing a new efficient prototype, as well as the later modeling and simulation process details. The technical requirements of the designed soft actuator require it to be able to bend in the three-dimensional space with flexible degrees of freedom to the certain position we want which is powered by high pressure air. Afterwards, the soft actuator model is selected and optimized to meet the requirements. We chose the specific type of it and used a 3D printer which can print silica gel to produce the actuator. Finally we found a simple method to control this chosen type of pneumatic soft actuator as well.
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