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РЕФЕРАТ

Дипломный проект 82 с., 18 рис., 22 табл., 16 источников.

АВТОНОМНЫЕ РОБОТЫ, ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ, 
ШАГАЮЩИЕ РОБОТЫ.

Объект исследования: шестиопорное шагающее мехатронное
устройство(гексапод).

Цель: разработка шагающего мехатронного устройства.

В результате разработана модель мехатронной системы. Подобранны 
компоненты для создания данной системы. Разработан алгоритм управления 
получившейся мехатронной системой. Работоспособность разработанной 
мехатронной системы, была проверена путем сборки робототехнической системы с 
помощью 3D принтера.

Область практического применения устройства включает в себя: образование, 
где студенты могут, используя устройство, получать профессиональные навыки при 
решении практических задач; промышленность, облегчая транспортировку грузов и 
рабочего оборудования; космонавтику, помогая осваивать новые территории и др.
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