Maszyny latajgce, ph



Inne sposoby poruszania sie robotow

Roboty latajgce (drony i nie tylko)
Roboty ptywajace

Roboty kroczace:
— 8-nozne wzorowane na pajgkach

— 6-nozne wzorowane na owadach (mrowki itd.)

— 4-nozne wzorowane na gadach lub ssakach

— 2-nozne - humanoidalne






Dron autonomiczny — wykrywajgcy okno
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Dron lecgcy nad sciezka




Roboty — motyle




Wazka

finmaliges Hug
verhalten in alle
Raumrichtungen
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SoFi: A Soft
Robotic Fish




Nogi czy kota?

Kota:

— tatwosS¢ wykonania
— tatwosc¢ napedu
— mozliwoscC szybkiej jazdy

Nogi:
— mozliwosC wejscia prawie
wszedzie (nie potrzeba
przygotowanych drog)

— mozliwos¢ ruchu po schodach

— mniejsze niszczenie podtoza



Nogi robota

Dlaczego nogi — nasladowanie ruchu zwierzat
* pajgki — 8 nog

* mrowki | wiele innych owadow — 6 nog

« ssaki—4 nogi (chod, bieg, galop, skoki)

« ptaki — 2 nogi (chod 1 bieg)

Nasladowanie ruchu cztowieka:
* 2 nogi (humanoidy)

Inne rozwigzania:
* roboty skaczace (1-nozne)



Nogi — kinematyka

Liczba napedzanych przegubow:

» 2 stopnie swobody

» 3 stopnie swobody

* wiece] — w ztozonych konstrukcjach 2-noznych
Postury:

a) gadow (w kolanie kat prosty)

b) owadow (w kolanie kat ostry)

c) czworonogow (w kolanie kat sziZony do 180)

a)
c’b & / b) E ?
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Rodzaje chodoéw

* Chody stabilne statycznie
— rzut srodka ciezkosci zawsze znajduje sie w obrebie
rzutu wielokata podparcia

* chody powolne
* stosunkowo tatwe sterowanie

* Chody stabilne dynamicznie

— rzut srodka ciezkosci okresowo jest poza rzutem
wielokata podparcia
* chody szybkie, biegi i galopy
* konieczne szybkie algorytmy sterowania



Sterowanie

Struktura uktadu sterowania

generowanie trajektorii ruchu maszyny (Sciezka)
generowanie chodu

generowanie trajektorii koncow nog
generowanie wartosci zadanych katow

sterowanie na poziomie wykonawczym (poszczegolne
napedy)



Adaptacja ruchu do wtasciwosci podtoza

* sterowanie pozycyjne

e sterowanie pozycyjno-sitowe (zachowanie kompromisu
miedzy zadanym potozeniem, a zadang wartoscig sity)

* uwzglednienie podatnosci podtoza






Robot imitujgcy pajgka




Robotyczne pajaki







Duza maszyna kroczgca (1100kg)




Roboty kroczgce - szescionozne




Mozliwosci ruchowe maszyny szescionoznej




Roboty — mréwki




Maszyna , kroczaca” na kotach







BigDog — do zastosowan wojskowych
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Spot w zespole

Inventions World







Cheetah




Piesek Aibo — inteligentna zabawka







Nao — nieduzy humanoid
















Robot dwunozny

Inventions World

35



Atlas
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Atlas — mozliwosci robota




Robot balansujacy




Roboty - zabawki
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Zawody robotow grajgcych w pitke




Pitka nozna robotow




Roboty kroczace

Problemy:

* naped nogi

* planowanie ruchu nogi

» sterowanie ruchem pojedynczej nogi

» koordynacja ruchu wszystkich nog (schemat
chodu)

* realizacja skretow

» adaptacja do zmiennych warunkow otoczenia



Kierunki prac naukowych:

Udoskonalanie sposobu chodzenia

Doskonalsze konstrukcje: |zejsze, wytrzymalsze
Nowe pomysty konstrukcji

Systemy sterowania: szybsze, wydajniejsze
Czujniki: doktadniejsze, zbierajgce wiecej danych
Lepsze wykorzystanie danych z czujnikow

Zwiekszanie autonomil (samodzielnosci)
dziatania

Wspotpraca kilku robotow



Dziekuje za uwage
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