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Районный фестиваль-конкурс школьных проектовТехноБиоФест НаправлениеИНТЕЛЛЕКТУАЛЬНЫЕ МАШИНЫ, РОБОТОТЕХНИКА ИАВТОМАТИЗИРОВАННЫЕ СИСТЕМЫ

Исследователиподводного мира
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ПредставительАО «СПМБМ«Малахит»РайскаяСветланаДмитриевна

Учительинформатики ГБОУ«Морскаяшкола»БахваловаИринаВикторовна

1. Абдулина Настя2. Вейде Матвей3. Готман Артем4. Ижболдин Андрей5. Карпов Николай6. Кирейков Иван7. Кулясов Даниил8. Нафиков Тимофей9. Рычков Станислав10. Смородин Никита11. Терентьев Матвей12. Трофимова Мрия13. Усанов Кирилл

Заместительдиректора поУВР ГБОУ«Морскаяшкола»АнисифороваВалентинаНиколаевна



Проектирование микро-НПАдля выполнения разведки ификсации целевых объектов.
Технические требования:

- 4 двигателя (2 вертикальных, 2 горизонтальных);
- видеосистема;
- электромагнит;
- управление через кабель;
- глубина погружения 5(10) метров.



Экспериментальноеиспытание моделиподводного аппарата.Анализ полученныхрезультатов, оценкапроделаннойработы.

Поиск наиболее подходящеговарианта решения даннойпроблемы.Разработка малогабаритногоподводного аппарата дляработы на мелководье.

Анализкомпонентнойбазы и выбор элементовдля созданиямалогабаритногоподводногоаппарата.

Практическое освоение основгидродинамики, теории корабля,электроники, программирования и 3-Dмоделирования в ходесамостоятельной разработки и сборкирабочего прототипа.



КОНСТРУКТОРЫ
ЭЛЕКТРИКИ

ПРОГРАММИСТЫ



- соответствие т/з √
- прочность
конструкции √
- обтекаемость
корпуса √
- управление −
- обслуживание −
- стоимость √

- соответствие т/з √- прочностьконструкции √- обтекаемостькорпуса √- управление √- обслуживание √- стоимость √

- соответствие т/з √- прочностьконструкции −- обтекаемостькорпуса −- управление −- обслуживание √- стоимость −

ОЦЕНКА КОНКУРЕНТНЫХ МОДЕЛЕЙ В РАМКАХ ПРОЕКТА



МОДЕЛЬ КОРПУСА МАЛОГОБАРИТНОГОТЕЛЕУПРАВЛЯЕМОГО ПОДВОДНОГО АППАРАТА



ТЕХНИЧЕСКИЙ ЧЕРТЕЖ КОРПУСА МАЛОГОБАРИТНОГОТЕЛЕУПРАВЛЯЕМОГО ПОДВОДНОГО АППАРАТА



УСЛОВНЫЕ
ОБОЗНАЧЕНИЯ1. Плата Arduino UNO2. Понижающийтрансформатор3. Аккумулятор4. Резистор длясветодиодов5. Драйвера длямоторов6. Драйвер длясервопривода7. Сервопривод8. Электромагнит9. Драйвер дляэлектромагнита10.Диод
М – моторR – резистор- светодиод

- камера

- порт RG-45

ЭЛЕКТРО-ЭНЕРГЕТИЧЕСКАЯ СХЕМА





ВОЗМОЖНОСТИ ПРИМЕНЕНИЯ
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Инспекция подводных частей причалов,мостов, опор на глубине до 10 м
Поиск затонувших металлическихпредметов в замкнутых водоемах

Разведка подводной среды с передачейвидео в режиме реального времени
Тестирование алгоритмов управленияподводными аппаратами



ОБЛАСТЬ ПРИМЕНЕНИЯ
 Инспекция подводных частей причалов, мостов,опор на глубине до 10 м

 Поиск затонувших металлических предметовв замкнутых водоемах
 Разведка подводной среды спередачей видео в режиме реальногоВремени

 Учебные демонстрациипринципов работыподводной техники



ПЕРСПЕКТИВЫ РАЗВИТИЯ
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Добавление датчиков глубины, курса и температурыдля автономной навигации;

Разработка автопилота с удержанием позиции;

Увеличение глубины погружения до 20–30 м сусилением герметизации;

Создание модификаций под специфические задачи


