
Приложение 1 

Схемы и чертежи проекта „Skripysh & RoboLift” 
 

1) Шасси „Skripysh ”: 
 

Рис. 1. Общий вид шасси 

 

 

 
 

Рис. 2. Работа подвески шасси 

а) 

 
 

б) 

 
 

Условные обозначения: 

1 – Передняя секция 

2 – Задняя секция 

3 – Поворотно-сцепное устройство 

4 – Межколёсный приводной ролик 

5 – Колесо 

6 – Балансир 

7 – Мотор-редуктор 

8 – Сервопривод 
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Рис. 4. Компоновка шасси 
 

 
 

Рис. 5. Работа узла поворота шасси 
 

 
 

Условные обозначения: 

1 – Передняя секция 

2 – Задняя секция 

3 – Поворотно-сцепное устройство 

4 – Межколёсный приводной ролик 

5 – Колесо 

6 – Балансир 

7 – Мотор-редуктор 

8 – Сервопривод 
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Таблица 1.  Материалы и комплектующие шасси: 

 

№ Наименование изделия/материала Внешний вид Кол-во 

1 Фанерный лист толщиной 3 и 4 мм 

 

2 

2 Деревянный брусок 10х10х300 мм 

 

1 

3 Клей ПВА столярный 

 

1 

4 Краска акриловая чёрная и оранжевая 

 

2 

5 Контроллер Arduino UNO 

 

1 

6 Bluetooth модуль SE 

 

1 

7 Драйвер моторов двухканальный L298N/2A  

 

1 

8 Сервопривод S3003 универсальный  

 

1 

9 
Мотор с редуктором 1:180 с двусторонним 

валом 
 

2 

10 
Отсек для батареи типа Крона со штекером и 

выключателем 
 

1 

11 Плата расширения питания (Power Hub) 

 

1 



№ Наименование изделия/материала Внешний вид Кол-во 

12 
Аккумулятор типа Крона 9V с возможностью 

зарядки через USB кабель 
 

1 

13 Набор проводов разной длины (комплект) 

 

1 

14 Колесо для сервопривода алюминиевое  

 

1 

15 Скоба дюралюминиевая для сервопривода 

 

1 

16 Втулка на вал алюминиевая d4 мм 

 

5 

17 Втулка на вал пластиковая d4 мм 

 

4 

18 Валы колесные металлические d4 мм 

 

12 

19 Муфты соединительные для валов d5х4 мм 

 

4 

20 
Колесо 65х27 мм пластиковое с резиновой 

шиной  
 

8 

21 
Колесо 20х12 мм пластиковое с резиновой 

шиной 
 

4 

22 
Набор крепежных винтов различной длины, 

гаек, шайб и саморезов d2, 3 и 4 мм (комплект) 
 

1 
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Рис. 8. Электротехническая схема подключения подъемника 

 

                       Сервомотор 3               Сервомотор 2                Сервомотор 1 
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Таблица 2.  Материалы и комплектующие подъемника: 

 

№ Наименование изделия/материала Внешний вид Кол-во 

1 Лист ПВХ толщиной 4 мм 

 

1 

2 Труба ПВХ d25 мм 

 

1 

3 Контроллер Arduino UNO 

 

1 

4 
Захват для роботов из ПВХ в комплекте с 

Сервоприводом SG-90 
 

1 

5 Сервопривод MG-90
 

 

1 

6 Сервопривод  SG-90 

 

1 

7 Шаговый мотор DC 5V 28YBJ-48 

 

1 

8 Драйвер моторов двухканальный L298N/2A 

 

1 

9 
Датчик Холла OH3144E  
(Цифровой датчик обнаружения магнитного поля) 

 

1 

10 Плата расширения питания (Power Hub) 

 

1 

11 Комплект проводов  

 

1 



№ Наименование изделия/материала Внешний вид Кол-во 

12 
Отсек для батареи типа Крона со штекером и 

выключателем 
 

1 

13 
Аккумулятор типа Крона 9V с возможностью 

зарядки через USB кабель 
 

2 

14 Неодимовый магнит 

 

1 

15 Выдвижной механизм нерабочего CD-Rom 

 

1 

16 Алюминиевая втулка на вал мотора 

 

1 

17 Катушка для ниток пластиковая 

 

1 

18 Шкив нейлоновый 

 

2 

19 Капроновая нить 

 

1 

20 Губка поролоновая 

 

1 

21 
Набор крепежных винтов различной длины, 

гаек, шайб и саморезов d2, 3 и 4 мм (комплект) 
 

1 

 

 

 

 

 

 

 



Начало алгоритма

Установка начальных значений готовности системы: 

 - Кабина лифта на первом этаже; 

 - Захват в горизонтальном положении, закрыт и задвинут; 

 - Сигнальный светодиод не горит; 

 - Флаг условия цикла разгрузки шасси опущен; 

 - Шасси с грузом находится на удалении от подъемника. 

Шасси приближается к подъемнику 

Датчик Холла 

подъемника получает сигнал 

от магнита шасси 

И Л 

Срабатывает функция 

аппаратного прерывания 

Флаг условия цикла 

разгрузки шасси поднимается 

Флаг поднят. 

Выполняется цикл разгрузки шасси.

Л 

И 

 

Светодиод гаснет 

Загорается светодиод 
 

Шасси уезжает за новым грузом 

Выполняется функция 

загрузки кабины лифта 

1) Челюстной захват раскрывается; 

2) Захват выдвигается из кабины; 

3) Захват закрывается, зажимая груз; 

4) Захват с грузом приподнимается; 

5) Захват с грузом задвигается 

    в кабину. 
Кабина подъемника поднимается 

на второй этаж и останавливается

Выполняется функция 

разгрузки кабины лифта 

Кабина подъемника спускается 

на первый этаж и останавливается

Флаг условия цикла 

разгрузки шасси опускается 

1) Захват с грузом выдвигается;  

2) Захват опускает груз на платформу; 

3) Захват раскрывается, освобождая 

    груз; 

4) Захват задвигается в кабину; 

5) Челюстной захват закрывается. 

3) Алгоритм взаимодействия шасси „Skripysh” и подъемника „RoboLift”: 

 

Рис. 9. БЛОК-СХЕМА 

режима разгрузки шасси 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 




