
БЕЛ0РУССКИЙНЛ1 [ИО11АЛЫ1ЫЙ T1 yXI 1ИЧЕСКИЙ У11ИВЕРСИ ГЕ Г

ФАКУЛ ЬТЕТ М ai шп юс троите; i ь н ы й

КАФЕ,){РА Интеллектуалы пяе и мехатронные системы

допущен к защип:

А.В. 1 улай

РЛСЧЕТПО ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА 
ДИ 11ЛОМ 11OI О 11 РОЕК ГА

Двухопорный шагающий робот: алгоритм управления квазистатичсским 
перемещением

Специальность 1-55 01 03 Компьютерная мехатроника

Обучающийся 
группы 10309116

Руководитель проекта

Консулыан ты 
но разделу экономики

но разделу охраны груда

по переводу научно
технической литературы,

по элекчровной презентации

Ответственный за нормой мтгроль

1 / U 2О2С 
(подпись, дата)

/ U.1OLO 
подпись, дата)

Т -W/ 
(кк>д11т>£ь, дата)

тою

(подпись, дата)

$ /го/г (
дата)

В.Я Лой куц

Е.В 1 (олынкова

И.В. Насонова

Е.Ф. 1 кштелеенко

Г.В 1 (ужель

Е.В. 11олынкова

Sr /4 #<№7 З.П. Волкова
(подпись, да га)

Объем дипломного проекта:
расчстно поясни тельная записка с страниц; 
графическая часть ? листов;
магнитные (цифровые) носи тели 1. единиц.

Минск 2021



ОГЛАВЛЕНИЕ

ВВЕДЕНИЕ...............................................................................................................................5 •

] ОБЗОР ЛИТЕРАТУРНЫХ ИСТОЧНИКОВ...................................................................11
2 РАЗРАБО ТКА ШАГАЮЩЕГО МЕХАТРОННОГО УСТРОЙСВА................ . 16

2J Разработка структурной схемы мехатронного устройства.............. 16

2.2 Выбор и обоснование аппаратной части двухопорного робота к алгоритмом 
управления квазистатическим перемещением.................................. ................................ 16

2.3 Расчёт нагруженного звена на прочность................   22
3 НАСТРОЙКА ПРОГРАММЫ ДЛЯ УПРАВЛЕНИЯ РОБОТОМ.............................25

4 ОСНОВНОЙ КОД ПРОГРАММЫ..................................................................................29

5 ТЕХНИКО-ЭКОНОМИЧЕСКОЕ ОБОСНОВАНИЕ................................................... 49

6 ОХРАНА ГРУДА.............................................................................. 55

6.1 Опасные и вредные производственные факторы................  55

6.2 Освещение.........................................................................................................  ......57

6.3 Вредные вещества.............    58

6.4 Микроклимат.......................       61

6.5 Шум и вибрация..................................................   62

6.6 Электромагнитные и электростатические поля............................................... „.63

6.7 Ультрафиолетовое и инфракрасное излучение..........................................................64

6.8 Электробезопасность.......... .............................................................................................65

6.9 Пожарная безопасность.................................................   .„...„„.„„..............„.....„„65

6.10 Техника безопасности при проведении пайки и слесарных работ....... ...... 66

ЗАКЛЮЧЕНИЕ........................................................................................................................67
СПИСОК ИСПОЛЬЗОВАННОЙ ЛИТЕРАТУРЫ............................................................ 68

------------------------------------------------—I



РЕФЕРАТ

Дипломный проект 76 с., 16 рис.. 19 табл., 13 источников.

автономные РОБОТЫ. ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ, ШАГАЮЩИЕ 
РОБОТЫ.

Объект исследования: двухопорный шагающий робот: алгоритм управления квази- 
статическим перемещением
цель: разработка деухопоркого шагающего робота: алгоритм управления квазистати- 
ческим перемепииием
В результате разработана собственная модель мехатронной системы. Подобранны 
компоненты для создания данной системы Разработан алгоритм управления полу
чившейся мехатронной системой. Работоспособность разработанной мехатронной 
системы, была проверена путем сборки робототехнической системы с помощью ЗД 
принтера.
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