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Решение задач автоматизированного управления перемещением Гексапода на базе микроконтроллера 
STМ 
 
 
Представлена универсальная математическая модель, описывающая одновременное поступательное 
движение в разные стороны и разворот робота-гексапода. Приведены методики определения координат 
перемещения и формирования задания на отклонение сервоприводов. Алгоритмы управления реализованы на 
основе микроконтроллера серии STM32F407 с использованием операционной системы реального времени 
FreeRTOS. 
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Grekov E.L., Shelikhov E.S. Automated control of hexapod motion based on STM microcontroller 
 
A universal mathematical model describing of a hexapod robot’s simultaneous translation in various directions and 
turning. The procedures of motion data determination and the development of servo drives deviation task are 
presented. The control algorithms are implemented on the basis of STM32F407 Series microcontroller with 
FreeRTOS real-time operating system.  
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