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Вибрационный принцип движения тел вызывает интерес у инженеров уже многие го-

ды. Описания многочисленных устройств с вибрационным движителем появлялись в тех-
нической литературе еще с первой половины 20 века. В настоящее время вибрационное
движение – это динамично развивающийся раздел прикладной механики и робототехники
(см. работы [1-3]).

В данной работе исследуется поступательное движение двухмассовой механической
системы в вязкой несжимаемой жидкости. Система состоит из замкнутого клиновидного
корпуса, помещенного в жидкость, и подвижной внутренней массы, совершающей гармо-
нические колебания внутри корпуса. Колебания внутренней массы приводят всю систему в
движение. Несимметричная форма корпуса вызывает различную реакцию внешней среды
на разных фазах движения (в прямом и обратном направлении), обеспечивая поступа-
тельное направленное перемещение системы в жидкости.Описаннаямеханическая система
моделирует виброробот – мобильное устройство способное перемещаться в жидкости без
подвижных внешних частей. Задача взаимодействия робота с вязкой жидкостью решает-
ся с помощью прямого численного моделирования. Исследования проводятся диапазоне
низких чисел Рейнольдса, где применима гипотеза о плоском ламинарном течении. Вы-
числительная схема конструируется на базе открытого пакета OpenFOAM [4].

Результаты работы показывают, что взаимодействие жидкости с корпусом имеет ком-
плексный характер, связанный в первую очередь с переключением между режимами тече-
ния жидкости.Структура течения создаваемая движением робота кардинальным образом
влияет на характеристики движения, в том числе определяет направление перемещения
системы. Это приводит к появлению существенно различных режимов движения робота
при одинаковых параметрах колебания внутренней массы.

Работа выполнена при поддержке гранта РФФИ 14-01-31230.
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