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Дипломная работа содержит

· 48 страниц,

· 105 иллюстрации,

· 15 использованных источников.
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В дипломной работе изучаются кинематические уравнения движения шагающего механизма с численными расчётами.
Целью дипломной работы является визуализация уравнений, описывающих движение шагающего механизма.

Для достижения поставленной цели использовались:
· Кинематические уравнения движения шагающего механизма;
· Maple soft;
· Wolfram Mathematica;
· CorelDRAW.
В дипломной работе получены следующие результаты:
· разработаны законы движения точек механизма; 

· получены аналитические уравнения;
· проведены численные расчёты;
· построены графики законов движения всех точек шагающего механизма.
· написаны программы, иллюстрирующие процесс движения шагающего механизма в виде анимационного файла в пакете аналитического программирования Mathematica;
· проанализированы перспективы развития полученных результатов для вывода уравнений динамики.

Дипломная работа носит практический характер. Ее результаты могут быть использованы при исследовании движения шагающего механизма, а также для определения динамической модели движения прямоходящего робота.
Дипломная работа выполнена автором самостоятельно.
Kinematic visualization bipedal robot / Oleg Alexandrovich Lukashevich; Faculty of Mechanics and Mathematics, Department of  Theoretical and Applied Mechanics; supervisor N.A. Dokukova.
Research contains:
· 48 pages,

· 105 images,

· 15 used sources.
Keywords the principle of the two-legged walk, advanced bipedal robots, robot design man walking kinematics mechanism motion model of bipedal walking machine, the dynamics of walking mechanism, visualization step.
In the research paper studied the kinematic equations of motion of a walking mechanism with numerical.

The aim of degree work  is visualization of equations describing the motion of walking mechanism. 

To achieve raised goal author used: 

· The kinematic equations of motion of a walking mechanism;
· Maple soft;

· Wolfram Mathematica;
· CorelDRAW.
The following results were achieved

· developed the laws of motion of points of the mechanism;

· obtained the analytical equation;
· Numerical calculations;

· graphs of the laws of motion of all points of the walking mechanism.
· created a program that illustrate how the walking motion of the mechanism in the form of an animation file in the package of analytical software Mathematica;
· analyzed the development prospect of the results to derive the equations of dynamics.
Diploma work is practical. The results can be used to study the motion of walking mechanism and to determine the dynamic model of the robot motion bipedal.
Diploma work was performed by the author himself.

