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Аннотация.  Поиск методов и техники реализации конвейера материального воплощения 
симуляции для перехода от моделирования к прототипированию объектов бионаноробототехники 
– одна из актуальных проблем в области исследований БНРТ, решение которой может быть 
получено в результате разработки биоинтегрированных технологий мягкой робототехники. С 
целью подготовки технологической базы экспериментальных исследований в данной области 
выполнена разработка элементов технологии прототипирования мягких полимерных мехатронных 
конструкций мягкой робототехники, в общем виде представлена базовая технологическая схема 
физического прототипирования МПМК и экспериментально отработаны ее основные элементы, 
получен первый пробный образец МПМК. 
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