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Задача/Цель

Перенос грузов

Манипулирование объектами

Передвижение

Инспекция и т.д.

Морфология

Последовательная или

параллельная кинематика

Сплошная среда

Шагающий / колесный /

Летающий и т.д.

Механика

Сочленения

Степени свободы

Структура

Походка/Рабочее 

пространство
Детальный

дизайн

Геометрия

Материалы

Датчики

Приводы

Источник питания

Производство

Оценка

эффективности

Кинематика / Динамика

Масса

Нагрузки

Аналитическая оценка/

Моделирование

Оптимизация

параметров

Итерации

проектирования

Переконструирование



Адаптивная оптимизация



Cassie
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Graph Grammar for Terrain-Optimized Robot Design. ACM Trans. 
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Сборка модели и  типы блоков

F1

T1 T2 T4

J1 J1 J1

L1 L1 L1

J1 J1 J1

L2 L2 L2

Тело

Преобразование 

координат

Актуатор

T



Правила генерации и MCTS
1, 2, 3, 3, 4, 5



Продвинутая симуляция





ВИДОС



Применение эволюционных алгоритмов



Спасибо
за внимание!

kdzharkov@itmo.ru
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Прямая и обратная
задачи проектирования 

https://www.sciencedirect.com/topics/engineering/inverse-design


