
    
    
       
    

    
      
        [image: Logo]
      
      
        
          


        

	Advanced Search
	Attribute Search
	Contacts
	Information Library Complex





	Login


        	
    [image: Contacts]
	
        Русский
    
	
        English
    



        
           
        

      

    
    	
            
              
            

        
	
          
          

        	

    
        
      	
       
    	
       
    	
      
    	
       
    	
      	
            
          	
            ?
          


    



    



        	
          
          

        
	
            

          


        			
                Details

            			


    
      

  
    	
        	Table
          	Card
          	RUSMARC
          
	
        	
        


  

  	
        
          
            [image: ]
          
        

      	
        
          
  
  	
            Title:
          	
                  Синтез параметров шагательного цикла робота на основе вычислительных экспериментов в среде робосимулятора: выпускная квалификационная работа бакалавра: 09.03.01 - Информатика и вычислительная техника ; 09.03.01_01 - Вычислительные машины, комплексы, системы и сети
          
	
            Creators:
          	
                  Фильчакова Мария Владимировна
          
	
            Scientific adviser:
          	
                  Лавров Алексей Александрович
          
	
            Organization:
          	
                  Санкт-Петербургский политехнический университет Петра Великого. Институт компьютерных наук и технологий
          
	
            Imprint:
          	
                  Санкт-Петербург, 2019
          
	
            Collection:
          	
                  Выпускные квалификационные работы; 
                  Общая коллекция
          
	
            Subjects:
          	
                  параметры шагательного цикла; 
                  среда робосимулятора; 
                  V-REP; 
                  четырехногий робот; 
                  walking cycle parameters; 
                  robosimulator environment; 
                  four-legged robot
          
	
            Document type:
          	
                  Bachelor graduation qualification work
          
	
            File type:
          	
                  PDF
          
	
            Language:
          	
                  Russian
          
	
            Level of education:
          	
                  Bachelor
          
	
            Speciality code (FGOS):
          	
                  09.03.01
          
	
            Speciality group (FGOS):
          	
                  090000 - Информатика и вычислительная техника
          
	
            Links:
          	
                  Отзыв руководителя; 
                  Рецензия; 
                  Отчет о проверке на объем и корректность внешних заимствований
          
	
            DOI:
          	
                  10.18720/SPBPU/3/2019/vr/vr19-890
          
	
            Rights:
          	
                  Доступ по паролю из сети Интернет (чтение, печать, копирование)
          
	
            Record key:
          	
                  ru\spstu\vkr\3392
          


  

          

                      
              Allowed Actions: 
                                                  –
              
            

            
                
                  Action 'Read' will be available if you login or access site from another network
                
                
                  Action 'Download' will be available if you login or access site from another network
                
            
  
                      
              Group:
              Anonymous
            

            
              Network: Internet
            
            
                            

      




  
    
      Annotation

    
        
          В данной работе были рассмотрены различные среды моделирования. Была создана модель четырехногого робота, как системы твердых тел в среде моделирования V-REP. Были исследованы различные манеры движения робота. Изучены различные инерциальные датчики и предложено по полученным показаниям датчиков проводить корректировку параметров шагательного цикла, чтобы робот мог преодолевать большие углы подьема.
        

        
          In this paper, various modeling environments were analyzed. A four-legged robot was created, as a system of solids in the V-REP simulation environment. Were dismantled various maneuvers of movement of the robot at an angle. Various inertial sensors were investigated and the parameters of the walking cycle were adjusted using the obtained sensor values so that the robot could overcome large angles of ascent.
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