
 

  



РЕФЕРАТ 

Дипломный проект: 113 с., 66 ил., 14 табл., 13 источников. 

ШАГАЮЩИЙ РОБОТ, АВТОНОМНОЕ УПРАВЛЕНИЕ,  

ИСПОЛНИТЕЛЬНЫЕ МЕХАНИЗМЫ, СЕНСОРНОЕ ОБОРУДОВАНИЕ. 

Объектом разработки является шагающий робот при 

квазистатическом перемещении. 

Цель проекта: разработка системы автоматического управления 

шагающего робота. 

В дипломном проекте выполнено моделирование движения 

шагающего робота по горизонтальной поверхности. Разработан макет 

системы автоматического управления шагающего робота, состоящий из 

блока управления, сенсорного устройства и исполнительных механизмов в 

составе с балансовыми элементами, для сохранения устойчивости при 

ходьбе. Особенностью данной системы является обнаружение препятствий и 

поиск кратчайшей траектории обходного пути. 
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