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Konstrukcja robota

Konstrukcja hexapoda.



Budowa kończyny robota

Nazwa Symbol Wartość 

biodro 1l  40 mm 
udo 2l  70 mm 

goleń 
3l  120 mm 

staw TC 1  45° ... 135° 
staw CT 2  -90° ... 90° 
staw FT 3    0 ... 150° 

 



Model dynamiczny robota dla chodu 
trójpodporowego

a) 

 

b) 

 

Chód trój podporowy 

Oznaczenie poszczególnych nóg robota (a) i schematyczne przedstawienie chodu trójpodporowego 
(b). prostokąt oznacza fazę podparcia, natomiast czarna linia oznacza fazę przenoszenia nogi. 
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Model dynamiczny robota dla chodu 
trójpodporowego

a)

 

b)

 

Model rozważanego robota hexapoda w dwóch przeciwsobnych fazach ruchu trójpodporowego. 

 

 
Model nogi rozważanego robota hexapoda. 
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Równania ruchu postępowego 
w kierunku pionowym 



Badania eksperymentalne chodu robota
pojedyncza kończyna



Badania eksperymentalne chodu robota
serwomechanizm
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Badania eksperymentalne chodu robota
przebiegi czasowe sił reakcji między nogami robota a podłożem

a)oscylator Hopfa;
b) oscylator van der Pola; 
c) oscylator Rayleigha; 
d) oscylator stick-slip



Inspiracje



Napęd



Rozwiązanie obrotowe



Rozwiązanie obrotowe



Rozwiązania
jedno napędowe



Ułożenie kończyn



Układ pomiarowy



Porównanie stopy



Stopa sztuczna



Literatura

• Zbieranie materiałów w celu poszerzenia zakresu badań 



Zapraszam do dyskusji


