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В настоящее время существует большое количество автономных
роботов с разнообразными способами передвижения: колесным, ша-
гающим, летающим [1]. Благодаря достижениям в микроэлектронике
становятся доступны новые, более сложные принципы перемещения,
а также улучшаются имеющиеся. Одним из интереснейших принци-
пов перемещения является прыжковый. Его можно реализовать за
счёт накопления кинетической энергии в пружине при падении. В
работе для простоты была выбрана конструкция с одной точкой ка-
сания поверхности [2]. В этом случае перемещение или остановка
осуществляется за счёт падения под необходимым углом. При ис-
пользовании такого принципа перемещения, высота прыжка может
превышать размеры самого робота в несколько раз, а сохранение
энергии в пассивном режиме прыжков составляет до 95% [3]. Также
стоит отметить малую чувствительность такой конструкции к ре-
льефу. Достаточно, чтобы поверхность была твердая, как асфальт
или сухой грунт. На данный момент рабочих автономных роботов
с рассматриваемым принципом перемещения нет. Связано это со
сложностями в создании аппаратной части и в разработке хороших
алгоритмов стабилизации, перемещения, определения ориентации в
пространстве и распрыгивания.

В этой работе рассматриваются алгоритмы определения ориен-
тации в пространстве и управления наклоном робота. Алгоритмы
тестируются на модели робота в невесомости (соответствует момен-
ту свободного падения) в программном пакете Simulink.
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