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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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