«Ճառագայթված թիրախների տեղափոխման համար հեռակառավարվող մանիպուլյատորի նախագծում և ստեղծում»  վերնագրով
ինովացիոն նախագծի 3-րդ եռամսյակում կատարած աշխատանքների

ՀԱՇՎԵՏՎՈՒԹՅՈՒՆ

Ցիկլատրոնի վրա ճառագայթումից հետո անհրաժեշտ է թիրախը հեռացնել բարձր ռադիոակտիվություն ունեցող գոտուց: Թիրախային համակարգը նախագծվախ է այնպես, որ ճառագայթման ավարտից հետո թիրախը, որն իրենից ներկայացնում է մետաղական տափօղակի մեջ սեղմված մոլիբդեն, ընկնում է ներքև: Այստեղ մարդու ներկայությունը արգելվում է, հետևաբար անհրաժեշտություն է առաջանում ստեղծել այնպիսի համակարգ, որը թիրախը դուրս կբերի ակտիվ գոտուց: Մեր կողմից նախագծվել է այդիպիսի համակարգի 3D մոդելը Նկ. 1:
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Նկար 1. Ճառագայթման ավարտից հետո թիրախը կապարե պահունակի մեջ տեղադրող համակարգը:

Ճառագայթման ավարտից հետո թիրախն ընկնում է (1) <<ձագարի>> (Նկ. 1) մեջ, որն ուղղորդում է թիրախի տափօղակը դեպի (2) հանգույց: Այնուհետև  շարժիչի  օգնությամբ (2) հանգույցը պտտվում է 90o –ով դեպի ներքև: Շարժման վերջին դիրքում հանգույցի (3) կափարիչը, դիպչելով (4) <<մատներին>> ետ է շարժվում, և տափօղակը, (2) հանգույցի մեջ փորված անցքով սահելով, ընկնում է (5) կապարե անվավոր պահունակի մեջ:  Պահունակն այնուհետև լարի օգնությամբ հեռացվում է ակտիվ գոտուց:

Ճառագայթումից հետո ճառագայթված նյութից պետք է զտվի վերջնական բժշկական իզոտոպը: Դա արվում է հատուկ պատրաստված <<տաք սենյակում>> գտնվող <<տաք խցիկներում>>: Ճառագայթված նյութը սենյակի պատում բացված հատուկ պատուհանով ներս է բերվում, որից հետո անհրաժեշտ է այն տեղադրել խցիկներում գտնվող հատուկ կոլբայի մեջ: Այտեղ ևս ցանկալի չէ աշխատողի մոտիկ գտնվելը, և այդ գորխն անում է արդեն նախագծված և պատրաստված հեռակառավարվող մանիպուլյատորը:

Ինչպես նշվել է նախորդ հաշվետվությունում, առաջին երկու եռամսյակներումում պատրաստվել է մանիպուլյատորի մակետային տարբերակը, որը բաղկացած է ուղղաձիգ առանցքի  շուրջը պտտվող հիմքի (Նկ. 2-1) վրա շարժական մեծ և փոքր բազուկներից (Նկ. 2-2), ինչպես նաև փոքր բազուկի վրա ամրացված շարժական բռնիչից (Նկ. 3):
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Նկար 2. Մանիպուլյատորի մակետը:
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Նկար 3. Բռնիչի համակարգը: 1- շարժիչ, 2- պարուրակով կցորդիչ, 3- մանեկ, 4- բռնիչի <<մատներ>>:

Ինչպես նշվեց, այդ կառուցվածքը ունի 2 անկախ շարժումներով բազուկներ` երկար և կարճ, ինչպես նաև պտտվող բռնիչ: Որպես նրանց շարժումը փոխանցող տարրեր օգտագործվել են ռեդուկտորային շարժիչներ, ատամնանիվներ և ատամնավոր փոխանցող գոտիներ` տես Նկ. 4 և 5:
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Նկար 4 – բռնիչի շարժիչ: Նկար 5 – կարճ բազուկի շարժիչ: 

Այդ շարժումների հաշվին մակետային տարբերակը ապահովվում է սարքի հասանելիությունը 360 աստիճան պտույտով ուղղաձիգ առանցքի շուրջ, 0-ից մինչև 1.3 մ բարձրությունով: Դա լրիվ համապատասխանում է խնդրի դրվածքին:

Սարքը ցուցադրեց իր աշխատունակությունը, իսկ տեխնիկական տվյալները համապատասխանեցին դրված պահանջներին: 

Չնայած նրան, որ այս մակետն իրեն արդարացրեց, այն ուներ որոշակի թերություններ վերջնական աշխատող տարբերակ համարվելու համար.

1. Շարժումները կտրուկ էին, համակարգը ուներ զգալի պարապ ընթացք (холостой ход) և ճոճք, որը բերում էր սարքի կառավարման դժվարությունների:
2. Բռնիչը պատրաստված էր երկաթից, որի պատճառով այն բավական ծանր էր ստացվել, իսկ բռնիչը պտտող շարժիչի վրա մեծ ծանրաբեռնվածություն էր ընկնում: Շարժիչն անջատած վիչակում, որոշ դիրքերում բռնիչը կախվում էր ցած:
3. Մակետային տարբերակում առկա էին հավաքման և երկրաչափական որոշակի անճշտություններ, իսկ արտաքին տեսքը բարար կոկիկ չէր:
Վերջնական աշխատող տարբերակում այս թերությունները շտկվեցին:

1. Ճոճքը փոքրացնելու նպատակով բարակ մետաղական թիթեղներից անկյունակները փոխարինվեցին ալյումինե անկյունակներով: Շարժիչների առանցքներին ատամնանիվները ճշգրիտ ամրացվեցին, որի շնորհիվ վերացան բազուկների և բռնիչի պարապ ընթացքները: Կառավարումն էլ ավելի դյուրին և ճշգրիտ դարձնելու նպատակով տեղադրվեցին շարժիչների սնման լարումների կարգավորիչներ, որոշակիորեն փոքրացվեցին կտրուկ շարժումներ ապահովող շարժիչների լարումները, որի շնորհիվ բազուկների շարժումները դարձան համեմատաբար սահուն: Նոմինալ լարման իջեցման շնորհիվ, կմեծանա նաև շարժիչների երկարակեցությունը:
2. Բռնիչի բոլոր մետաղական դետալները պատրաստվեցին և փոխարինվեցին օրգանական ապակյա դետալներով: Բռնիչի կախվելը վերացվեց:
3. AutoCad ծրագրի օգնությամբ ստեղծվեց մանիպուլյատորի եռաչափ ճշգրիտ մոդելը, և բոլոր դետալները նորից պատրաստվեցին արդեն հստակ և ճշգրիտ չափերով: Նախկին անկյունակների փոխարեն օգտագործվեցին գեղեցիկ անկյունակներ:
4. Բացի նշված փոփոխություններից մեծացել է նաև մանիպուլյատորի աշխատանքային գոտին: Առավելագույն բարձրությունը 174 սմ, կենտրոնից առավելագույն հորիզոնական հասանելիությունը 139 սմ:
  Արդյունքում վերջնական տարբերակը ստացվել է բավական հաջող Նկ. 6, 7, 8:
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Նկար 6. Մանիպուլյատորի վերջնական տարբերակը կողքից: 
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Նկար 7. Մանիպուլյատորի վերջնական տարբերակը դիմացից: 
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Նկար 8. Մանիպուլյատորի բռնիչը: 
Բացի մանիպուլյատորի այս տարբերակից, պատրաստվել է նաև այլընտրանքային տարբերակ՝ Նկ. 9, մեկ շարժումով բազուկով, 360 աստիճան պտույտով և բռնիչով: Առավելագույն բարձրությունը 170 սմ, կենտրոնից առավելագույն հորիզոնական հասանելիությունը 104 սմ:
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Նկար 9. Մանիպուլյատորի մյուս տարբերակը:
Նախագծի ղեկավար՝ Ռուբեն Դալլաքյան

27 դեկտեմբերի, 2014 թ.
