Streszczenie

Ciekfokrystaliczne elastomery (LCE, ang. liquid crystal elastomers) stanowig grupe inteligentnych
materiatéw, ktére pod wptywem zewnetrznych bodzcéw mogg w sposéb odwracalny zmieniaé ksztatt,
kolor, wspétczynnik zatamania $wiatta oraz inne wiasciwosci fizyczne. Cechy materialu sg Scisle
zwigzane z uporzgdkowaniem jego czgsteczek. Kierunki badan nad LCE obejmujg zaréwno synteze
nowych zwigzkéw umozliwiajgcych otrzymywanie materiatdw reagujgcych na odmienny zakres
bodzcow lub o okreslonych parametrach (np. opto-mechanicznych), jak i opracowywanie metod
nadawania im zadanego ksztattu i uporzgdkowania oraz integracje LCE jako sitowniki lub elementy
optyczne w rozmaitych uktadach (np. robotach).

Niniejsza rozprawa dotyczy zasilanych i sterowanych 3$wiattem uktadéw opartych na
termoresposywnych LCE domieszkowanych barwnikami. Praca prezentuje nowe metody wytwarzania
i porzadkowania materiatdw oraz milimetrowych rozmiaréw urzgdzenia, ktére wykorzystujg LCE jako
elementy wykonawcze ogrzewane poprzez absorpcje wigzki laserowej. Zaprezentowany cykl obejmuje
pie¢ artykutéw poswieconych tej tematyce.

Opisana w pierwszej publikacji stacja do automatycznego wytwarzania folii z LCE o zadanym
uporzgdkowaniu (RoboLEC) umozliwia produkcje domieszkowanych barwnikami materiatéw, co
umozliwia ich wykorzystanie m.in. w sterowanych $Swiattem ukfadach. Uzytkownik wprowadza szkietka
pokryte warstwg fotoporzgdkujacg, wgrywa obrazy definiujgce kierunek orientacji oraz podaje klej
utwardzany promieniowaniem UV z mikrokulkami o okreslonej srednicy, determinujgcymi grubos¢
prébki. Proces przebiega w peini automatycznie, a liczba probek jest ograniczona zapasem ww.
materiatéw.

Drugi artykut przedstawia przeglad wynikéw w dziedzinie LCE uzyskanych w zespole badawczym,
w ktérym prowadzitem prace. Oprécz wczesniej opublikowanych rezultatéw zaprezentowano
niepublikowang wczesniej konstrukcje robota odwzorowujgcego ruch nartnikéw, poruszajgcego sie na
powierzchni wody. Naped konczyn zapewnia ,miesien” z LCE. Deformacje miesnia wywotujg impulsy
lasera o czestotliwosci kilku Hz. Mimo Ze robot jest okoto 6000 razy wolniejszy od swoich naturalnych
odpowiednikéw, zgodnie z mojg wiedzg publikacja ta stanowi pierwsze doniesienie o robocie imitujgcym
nartnika naturalnej wielkosci.

Trzeci artykut opisuje robota nasladujgcego ruch Slimakow, réwniez w naturalnej skali. Urzadzenie
porusza sie po powierzchniach pokrytych syntetycznym ,Sluzem” (np. gliceryng), co umozliwia ruch pod
réznymi katami wzgledem pola grawitacyjnego, w tym pod gére i “do géry nogami”. Ruch wywotuje fala
deformacji przesuwajgca sie wzdtuz ciata robota, wytwarzana poprzez skanowanie wigzki lasera.

Czwarty i pigty artykut prezentujg odpowiednio miniaturowy silnik obrotowy i liniowy. Obie
konstrukcje wykorzystujg wigzke lasera skanujgcg elementy wykonane z LCE, co pozwala na zmiane
kierunku pracy kazdego z silnikéw. Silnik obrotowy wykorzystuje pierscien z LCE o uporzgdkowaniu
tworzgcym defekt topologiczny o fadunku +1, natomiast sitowniki zamontowane w silniku liniowym maja
uporzgdkowanie, w ktéorym domeny periodycznie zmieniajg sie wzdtuz materiatu, uzyskane
zaprezentowang w pigtej publikacji nowatorskg metodg nadpisywania rubbingu.
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