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Введение. Популярность локомоционных роботов обусловлена их возможностью 
выполнять различные задачи, такие как инспекция, доставка, сопровождение, помощь в 
спасении и др. в условиях недетерминированной среды: неровности постилающей 
поверхности, лестницы, пандусы и т.д.. Востребованы и методы, алгоритмы, инструменты, 
позволяющие выполнять поиск оптимальных параметров конструкций, приводных систем и 
законов управления робототехнических систем для достижения требуемого функционала.  

Основная часть.  Рассматриваемый в работе алгоритм неразрывно связан с подходом 
со-дизайна [1], при котором выполняется одновременный поиск параметров конструкции и 
законов управления. Среди релевантных исследований можно выделить ряд работ 
исследовательской группы G.Fadini [2-3], в которых авторы предлагают собственный 
алгоритм, позволяющий определить оптимальные параметры приводов на примере 
четвероногого робота, выполняющего прыжки. В работе [5] представлен подход, который 
позволяет найти оптимальные способы актуации (ременная передача, планетарный редуктор, 
четырехзвенный механизм) и соответствующие моторы для упрощенной модели 
бипедального робота, выполняющего подъем груза и перемещение по ровной постилающей 
поверхности.  

Объектом исследования в настоящей работе является полная модель бипедального 
робота, имеющего 28 степеней подвижности, 22 из которых приводятся в движение 
приводами. Роботу требуется поднять и перенести груз весом 10 кг. Под оптимальными 
законами управления в данной работе понимаются траектории движения (т.е. профили 
моментов и профили угловых перемещений в приводах) и коэффициенты регулятора, который 
отвечает за стабилизацию найденных траекторий. Поиск оптимальных траекторий 
выполняется с помощью библиотеки Aligator, которая способна решать задачи оптимального 
управления с ограничениями, такими как лимиты по развиваемым моментам и ограничения 
связанные с контактным взаимодействием. Под оптимальными параметрами приводов 
рассматриваются массо-габаритные показатели, механические характеристики и оптимальные 
значения передаточных отношений редукторов. 

Выводы. В результате выполнения работы предложен и апробирован в симуляторе 
алгоритм поиска оптимальных параметров приводов для локомоционных роботов. 
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