
    
    
       
    

    
      
        [image: Logo]
      
      
        
          


        

	Расширенный поиск
	Атрибутный поиск
	Контакты
	Информационно-библиотечный комплекс





	Вход в систему


        	
    [image: Contacts]
	
        Русский
    
	
        English
    



        
           
        

      

    
    	
            
              
            

        
	
          
          

        	

    
      	
       
    	
       
    	
      
    	
       
    	
      	
            
          	
            ?
          


    



    



        	
          
          

        
	
            

          


        			
                Детальная информация

            			


    
      

  
    	
        	Таблица
          	Карточка
          	RUSMARC
          
	
        	
        


  

  	
        
          
            [image: ]
          
        

      	
        
          
  
  	
            Название:
          	
                  Исследование и разработка  алгоритма планирования пути  промышленного робота в среде с  препятствиями: выпускная квалификационная работа бакалавра: направление 15.03.06 «Мехатроника и робототехника» ; образовательная программа 15.03.06_04 «Автономные роботы»
          
	
            Авторы:
          	
                  Малышев Михаил Викторович
          
	
            Научный руководитель:
          	
                  Семакова Анна Анатольевна
          
	
            Организация:
          	
                  Санкт-Петербургский политехнический университет Петра Великого. Институт машиностроения, материалов и транспорта
          
	
            Выходные сведения:
          	
                  Санкт-Петербург, 2023
          
	
            Коллекция:
          	
                  Выпускные квалификационные работы; 
                  Общая коллекция
          
	
            Тематика:
          	
                  промышленный манипулятор; 
                  пространство конфигураций; 
                  препятствие; 
                  планирование пути; 
                  быстро-исследуемое дерево; 
                  искусственное потенциальное поле; 
                  industrial manipulator; 
                  configuration space; 
                  obstacle; 
                  path planning; 
                  rapidly-exploring random tree; 
                  artificial potential field
          
	
            Тип документа:
          	
                  Выпускная квалификационная работа бакалавра
          
	
            Тип файла:
          	
                  PDF
          
	
            Язык:
          	
                  Русский
          
	
            Уровень высшего образования:
          	
                  Бакалавриат
          
	
            Код специальности ФГОС:
          	
                  15.03.06
          
	
            Группа специальностей ФГОС:
          	
                  150000 - Машиностроение
          
	
            DOI:
          	
                  10.18720/SPBPU/3/2023/vr/vr23-4729
          
	
            Права доступа:
          	
                  Доступ по паролю из сети Интернет (чтение, печать, копирование)
          
	
            Ключ записи:
          	
                  ru\spstu\vkr\22017
          


  

          

                      
              Разрешенные действия: 
                                                  –
              
            

            
                
                  Действие 'Прочитать' будет доступно, если вы выполните вход в систему или будете работать с сайтом на компьютере в другой сети
                
                
                  Действие 'Загрузить' будет доступно, если вы выполните вход в систему или будете работать с сайтом на компьютере в другой сети
                
            
  
                      
              Группа:
              Анонимные пользователи
            

            
              Сеть: Интернет
            
            
                            

      




  
    
      Аннотация

    
        
          В данной работе исследуется управление промышленным манипулятором, а именно планирование пути в среде с препятствиями. Цель данной ВКР – разработать или улучшить существующий алгоритм планирования пути в пространстве конфигураций, построенного в соответствии с симуляционной моделью манипулятора и окружения, содержащего препятствия. В рамках данной работы осуществлен аналитический обзор литературы: сравниваются существующие популярные алгоритмы планирования пути, выделяются их преимущества и недостатки при реализации планирования траектории для манипулятора с шестью степенями подвижности. Для каждого рассмотренного метода определены перспективы его улучшения. Для метода быстро-исследуемого случайного дерева разработана и реализована модифицированная версия, демонстрирующая при проведении экспериментов наилучшие результаты среди остальных методов.
        

        
          This paper explores the control of an industrial manipulator, specifically path planning in an environment with obstacles. The aim of this research is to develop or improve an existing path planning algorithm in the configuration space, constructed according to a simulation model of the manipulator and the environment containing obstacles. Within this study, an analytical literature review was conducted, comparing existing popular path planning algorithms and highlighting their advantages and disadvantages in implementing trajectory planning for a manipulator with six degrees of freedom. Perspectives for improving each method were determined. For the Rapidly-Exploring Random Tree (RRT) method, a modified version was developed and implemented, demonstrating the best results among other methods in experimental trials.
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