БЕЛОРУССКИЙ ГОСУДАРСТВЕННЫЙ УНИВЕРСИТЕТ

Механико-математический факультет

Кафедра био- и наномеханики

Аннотация к дипломной работе

«Моделирование динамики многозвенного антропоморфного механизма»

Громыко Артур Александрович
Руководитель – Ботогова Марина Георгиевна
2015
Моделирование динамики многозвенного антропоморфного механизма / Громыко Артур Александрович; Механико-математисчекий факультет, Кафедра био- и наномеханики; науч. рук. М.Г.Ботогова.

Дипломная работа содержит

· 55 страниц,

· 11 иллюстраций,

· 8 использованных источников.
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В дипломной работе изучается движение антропоморфного многозвенного механизма.

Целью дипломной работы является определение управляющих моментов в суставах и усилий в стержнях на основе уравнений Лагранжа 2-го рода в многозвенной механической стержневой антропоморфной системе с 22-мя степенями свободы, и анимационное визуализация движения механической стержневой системы по результатам численных расчетов.
Для достижения поставленной цели использовались:
· Уравнения Лагранжа 2ого рода;
· Модель двумерной многозвенной механической антропоморфной системы;
· Кинограммы, представляющие положение конечностей в разные моменты времени [3];
· Wolfram Mathematica, Mathematica Animation.
В дипломной работе получены следующие результаты:
· с использованием уравнений Лагранжа 2ого рода и пакета Mathematica получена система дифференциальных уравнений, определяющих движения  антропоморфного механизма с деформируемыми звеньями;
· найдены управляющие моменты и усилия в стержнях;
· получена визуализация движения многозвенного антропоморфного механизма.
Актуальность данной дипломной работы обусловлена как теоретической, так и практической значимостью.  Это часть развиваемого во всем мире направления, связанного с созданием антропоморфных роботов. Большинство исследований до сих пор проводились с использованием модели абсолютно твердого тела. Предложенная модель является следующим этапом в развитии направления и лучше соответствует реальному человеческому телу.

Дипломная работа выполнена автором самостоятельно.
       Simulation the dynamics of a multilink anthropomorphic  mechanism / Arthur Alexandrovich Gromyko; Faculty of  Mechanics and Mathematics, Department of bio-nano Mechanical; supervisor M.G.Botogova.
Research contains:
· 55 pages,

· 11 images,

· 8 used sources.
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          In the research paper studied the movement of the anthropomorphic multilink mechanism.
          The aim of research paperis to identify the control moments in the joints and the forces in the links on the basis of the Lagrange equations in the multilink anthropomorphic mechanical system with 22 degrees of freedom, and animated visualization of motion of a mechanical system on the results of the numerical calculations.
To achieve raised goal author used: 

· Lagrange equations;

· The model of two-dimensional multilink anthropomorphic mechanical system; 

· kinograms, representing the position of the links at different times [3];
· Wolfram Mathematica, Mathematica Animation.
The following results were achieved

· Using the Lagrange equations and the package Mathematica, the system of differential equations modelling bipedal walking of the multilinks rod mechanical with deformable structural elements;

· managers found moments and forces in the links;

· received a multilink anthropomorphic visualization of motion mechanism.
          The relevance of this research paper is due to the theoretical and practical significance. It often develops worldwide destinations associated with the creation of anthropomorphic robots. Most of the studies so far carried out using a model of rigid bodies. The proposed model is the next stage in the development of direction and better correspond to the real human body.
         Diploma work was performed by the author himself.

