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Аннотация. Представлены текущие достижения разработки прыгающего ро-
бота для изучения поверхности Венеры, проведен анализ различных способов пе-
редвижения, и представлено решение проблемы невозможности использования 
мобильных роботов на Венере. Рассмотрен основной принцип работы робота, 
проведено моделирование в программе Matlab Simulink, получены результаты  
и сделан вывод о параметрах, критичных при разработке технического задания. 
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Введение.         -Одна из наиболее важных целей в исследовании глубокого космо
     са — это изучение различных небесных тел солнечной  системы, астероидов,  

         комет, планет  и их Особенно спутников.  важно изучение поверхности этих 

небесных тел. Такие исследования проводятся  с использованием неподвижных  

и подвижных беспилотных аппаратов поверхность, осуществляющих посадку на  

исследуемых небесных тел  и имеющих на борту научную аппаратуру, необхо-

димую решения для  исследовательских задач со, начиная  с изучения рельефа, -

става атмосферы, заканчивая анализами грунта. Возможность использования для 
        решения этих задач мобильных роботов в   значительной степени зависит  

от условий на поверхности исследуемых небесных тел, в некоторых случаях ис-
пользование передвижения Одна стандартных способов  невозможно.  из планет  
с условиями на поверхности, при которых использование традиционных плане-
тоходов может быть невозможным  — Венера [1]. Для изучения Венеры прово-

дились различные большинство космические миссии, особенно,  из которых бы-

 ло выполнено СССР. Спускаемые аппараты были стационарными  и не могли 

   передвигаться по поверхности [2], так как реализация каких-либо подвижных 

      платформ, использующих колесный, гусеничный или шагающий движитель  
и обладающих при этом необходимой надежностью при приемлемых массогаба-
ритных характеристиках не на разработки была возможной   момент  миссий, да  
и в настоящее является весьма проблематичной [3, 4]. 

      Методы результаты  и материалы, .   -Использование классических дви
жителей для реализации мобильных роботов для исследования поверхности 

небесных тел  с условиями, подобными венерианским чрезвычайно затрудне-
но. Для выполнения задачи изучения Венеры рациональным видится  исполь-
зование робота, перемещающегося инерци прыжками за счет использования -

        онных сил, все системы которого находятся  в защитном корпусе, 
        обеспечивающем защиту от от высокого   давления и температуры, а также  
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химического воздействия агрессивной атмосферы [5]. При этом прыжок про-

изводиться вдоль путем разгона подвижной массы  прямой находящейся,  под 

         некоторым углом  к опорной поверхности остановки, и ее  посредством не-
упругого столкновения  с элементом конструкции корпуса робота, в результа -

те чего на корпус передается накопленная подвижной массой кинетическая 
энергия, что, в свою, очередь приводит корпус со всеми системами аппарата 

       в В движение.  качестве прыжкового    механизма предлагается использовать
инерционный привод  с пружиной растяжения растягива [6], предварительно -

емой электрическим приводом После.  освобождения потенциальная энергия 
 пружины преобразуется шестизвенным рычажным механизмом  в кинетиче-

скую энергию подвижной  массы. Использование следящего привода позволя-
ет управлять  натяжением пружины, а и, следовательно высотой  дальностью 

прыжка прыг, а поворот ающего механизма плоскости   в горизонтальной  поз-
воляет управлять направлением прыхка . Сферическая форма защитного кор-

пуса как имеет видится рациональным выбором, так   несколько преимуществ: 
равномерное распределение внутренних  и внешних сил, минимизация тепло-

вого и напряжения  простота конструкции. 

Заключение.       -Для того чтобы подтвердить возможность передвижения ро
бота прыжками, было проведено моделирование прыжка в Simscape Multibody 

— пакета MATLAB Simulink. Были    -рассмотрены разные случаи, где варьиро
вались углы наклона и и степени растяжения пружины  подбирались наиболее 
оптимальные высота массы, при которых возможна максимальная . Была выве-
дена прыжка зависимость высоты  от потенциальной энергии пружины. Моде-
лирование показало, что зависимость высоты прыжка от накопленной энергии 

параболическая, и может быть рассчитана. Чем больше отношение инерцион-

ной массы      к массе всей конструкции, тем выше эффективность. 
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