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Линейные актуаторы на основе электроактивных эластомеров перспективны для мягкой робототехники и биомедицины благодаря гибкости, малому весу и высокому КПД [1,2]. Их работа основана на электростатическом эффекте Максвелла: при подаче напряжения на гибкие электроды возникает электростатическое притяжение, сжимающее диэлектрик по толщине. Вследствие не сжимаемости материала это приводит к его растяжению в плоскости. При скручивании в рулон увеличение площади эластомера преобразуется в удлинение актуатора с одновременным уменьшением толщины. Ключевая проблема — недолговечность электродов при циклических нагрузках, зависящая от выбора материала [3]. В работе представлены результаты разработки линейного актуатора с электродами из композита на основе силикона и многостенных углеродных нанотрубок (МУНТ).
Базовую диэлектрическую мембрану изготавливали из силикона Best Mold PL 15: компоненты А и В смешивали в соотношении 1:1, дегазировали и наносили аппликатором с зазором 100 мкм с последующей полимеризацией в течение 4 часов. Для создания электродов использовали композит «силикон + МУНТ» (4 масс. %), который наносили через трафарет толщиной 40 мкм с помощью аппликатора.  Края сформированных электродов имели четкие границы и равномерную структуру, обладали низким удельным сопротивлением, а композит сохранял эластичность при многократных изгибах и растяжении, что критично для рулонной конструкции.
Электроактивные эластомеры широко используются в мягкой робототехнике (гибкие захваты, манипуляторы, роботы, способные к передвижению) [3] и биомедицине (реабилитационные устройства, носимые системы, компрессионные бандажи, имплантируемые механизмы) благодаря биосовместимости и низкому модулю упругости, близкому к параметрам мягких тканей [2,3]. Разработанный актуатор с МУНТ-электродами может найти применение в этих областях воспроизводимости сборки и стабильности электродов. Проведенные испытания подтвердили работоспособность предложенной конструкции: измерены деформационные и силовые характеристики актуаторов в зависимости от амплитуды, формы и частоты приложенного электрического напряжения. Полученные результаты позволяют оценить перспективность применения таких устройств в мягкой робототехнике и биомедицине.
Таким образом, предложен линейный актуатор на основе ЭАЭ с электродами из композита «силикон/МУНТ», отработана технология получения пленок, печати электродов и сборки рулонной конструкции. Полученное устройство перспективно для мягкой робототехники и биомедицинских применений. 
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