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УДК 004.9 

АВТОМАТИЗИРОВАНЫЙ АНТРОПОМОРФНЫЙ РОБОТ ОБЩЕГО 

НАЗНАЧЕНИЯ  

 

Огиевич Г.А., Коваленко В.С., Щипер И.А. 

Научные руководители – Прохорович С.С., ст. преподаватель, Очеретний 

А.М. 

 

В рамках данного проекта был разработан автоматизированный 

антропоморфный робот общего назначения высотой 375 мм и массой 2024 г, 

состоящий из 16 сервоприводов, обеспечивающих 16 степеней свободы. 

Конструкция включает 3D-моделированные в SolidWorks элементы: 

туловище (основание, защитный модуль и крышки), руки (плечевой 

кронштейн, локоть, ударная часть) и ноги (тазовая часть, шестерни 

преобразования движения, ступни), напечатанные из ударопрочного 

пластика ABS на FDM-принтере. 
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Рис.1. Общий вид готового устройства. 

 

Электронная система основана на микроконтроллере ESP32-S3 с тактовой 

частотой 240 МГц, включает стабилизатор напряжения LM7805 (5В, 1.5А), 

инфракрасный датчик расстояния SHARP GP2Y0A21YK0F (до 80 см) и 

литий-ионные аккумуляторы 18650. Для управления реализован алгоритм 

на C++ в Arduino IDE с использованием UART-протокола, включающий 

решение прямой и обратной задач кинематики для точного 

позиционирования конечностей, а также расчет моментов сил на осях 

(максимальный момент 3.10 кг/см для сервоприводов ног).  
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Рис.2. Блок-схема алгоритма управления антропоморфным роботом. 

 

Электрическая схема разведена в Proteus с применением технологии ЛУТ 

для изготовления печатных плат. Проведены расчеты потребляемого тока 

(1382 мА с запасом 25%) и прочностные расчеты элементов конструкции.  

 

 
 

Рис.3. Внешний вид печатной платы. 
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В перспективе планируется интеграция компьютерного зрения для 

автономной навигации. Проект демонстрирует комплексный подход к 

созданию антропоморфного робота - от теоретических расчетов 

(кинематика, моменты сил) до практической реализации (3D-печать, 

схемотехника, программирование). 
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