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Проект представляет собой робо-
тизированных животных, которые умеют показывать цир-
ковые трюки. Важной особенностью  воплощения этой 
идеи является разнообразие конструкций и технологий. 
Слон – шагающий робот на омниплатформе, который 
«слышит» голос дрессировщика и «понимает», какой трюк 
нужно выполнить, с помощью алгоритмов нейронных 
сетей. Панда – балансирующий робот на базе Lego 
EV3, для программирования которого использо-
ваны основы ТАУ. Обезьяна – робот, изобра-
жающий трюки с помощью быстровраща-
ющейся адресной LED ленты, которая 
благодаря POV-эффекту создает у 
зрителей оптическую иллюзию.
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Программист нейронных сетей.
Код программы распознавания 

голосовых команд находится здесь:

Конструктор и программист 
балансирующего робота-панды, 
дизайнер, оформитель плаката.
Программа для робота здесь:

Капитан команды. Конструктор и 
программист робота-обезьяны. 
Разработчик документации и видео.

 Текст TDP здесь:

Конструктор и программист робота-слона и 
компьютерного зрения. Полная 
3D-модель конструкции, 
разработанная в Autodesk Inventor, 
и инструкция по сборке тела и ног 
робота здесь:

instagram/monkeylectric

POV(Persistence Of 
Vision) эффект основан на возможно-
сти нашего мозга и глаз соединять 
движущиеся или мерцающие картин-
ки в одно изображение. Робот - обе-
зьяна показывает трюки на POV дис-
плее - очень быстро вращающейс
светодиодной ленте. Пикселизация 
изображения и его вывод реализован 
с помощью разных цветов светодио-
дов на ленте.

Колесо раскручивается несколько раз  
во время представления  для того, 
чтобы выбрать очередной трюк для 
слона. Случайность выбора команды во 
время представления позволяет проде-
монстрировать работу нашей нейрон-
ной сети.
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Подробности о 
нашем проекте можно найти на 
сайте www.robot239.ru или в 

instagram вот здесь:
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