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Konstrukcja robota

Konstrukcja hexapoda.



Budowa konczyny robota
b) c)
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tutow

podloze

Struktura kinematyczna (a), projekt CAD (b) 1 prototyp (c¢) nogi projektowanego robota hexapoda.

Nazwa Symbol Wartosé
biodro b 40 mm
udo A 70 mm
golen A 120 mm
staw TC ? 45° ... 135°
staw CT ®, -90° ... 90°

staw FT 10N 0...150°




Model dynamiczny robota dla chodu
trojpodporowego
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Chod tréj podporowy

Oznaczenie poszczegbdlnych ndg robota (a) i schematyczne przedstawienie chodu tréjpodporowego
(b). prostokat oznacza faz¢ podparcia, natomiast czarna linia oznacza fazg przenoszenia nogi.



Model dynamiczny robota dla chodu
trojpodporowego

Model rozwazanego robota hexapoda w dwoch przeciwsobnych fazach ruchu tréjpodporowego.

Model nogi rozwazanego robota hexapoda.
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Badania eksperymentalne chodu robota

pojedyncza konczyna
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Stabilne trajektorie w przestrzeni fazowej koncowki nogi robota wyznaczone numerycznie
1 zweryfikowane eksperymentalnie dla roznych modeli CPG.



Pobor pradu

Pobér pradu [A]
2@ & O D
_— (3] (¥ ) =S wn

o

Badania eksperymentalne chodu robota

'

Cczas

Poboér pradu przez serwomechanizm przed transformacja sygnatu.

e e ™

czas

Poboér energii przez serwomechanizm po calkowaniu.
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Badania eksperymentalne chodu robota
przebiegi czasowe sil reakcji miedzy nogami robota a podtozem
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Inspiracje




NEMA17 PLANETARY GEARED STEPPERMOTOR

COMMON RATINGS ELECTRICAL SPECIFICATION

Step angle: 1.8° Rated voltage: 2V

Number of Phases: 2 Rated current: 1.2A

Insulation resistance: ~ 100MQ min. (500V DC) Resistance per phase:  1.7Q+10%
Insulation class: Class B Inductance per phase:  4.5mH+20%
Temperature max: 80°C Holding torque: 320 mNm (motor)
Rotor inertia: 57g.cm2 Gear ratio: 1:5,18

Mass: 240g (motor) Total weight: 408g with gearbox




Rozwiqgzanie obrotowe
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Rozwigzanie obrotowe




Rozwiqzania
Jjedno napedowe

Body frame
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Steady pin




Ulozenie konczyn




Ukilad pomiarowy




Porownanie stopy

Pazurek

Odnoze skoczne.

Stopa




Stopa sztuczna
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e Zbieranie materiatow w celu poszerzenia zakresu badan



Zapraszam do dyskusji




