


Istniejace rozwigzania robotéw kroczacych sg skomplikowane, a roboty trudne do
sterowania. Ich konstrukeji i wytwarzania podejmuja si¢ czolowe firmy, posiadajace
duze osrodki badawcze wsparte odpowiednimi mozliwosciami finansowymi [ 1],

Celem badan bylo opracowanie 1 wykonanic nieskomplikowanej konstrukeji me-
chanizmu robota kroczaccgo o malcej liczbie stopni swobody.

2. KONCEPCJA KROCZENIA ROBOTA

Przy opracowaniu konstrukcji robota kroczgeego postawiono sobie za cel budowe
robota o nieskomplikowanej budowie, wyposazoncgo w minimalng potrzebng liczbe
stopni swobody, zdolnego do przemicszezania si¢ w terenic ptaskim, a takze zdolnego
do pokonywania schodow. Cel ten osiggnigto dzigki opracowancj oryginalnej, odmicn-
nej od stosowanych koncepeji.

[stota rozwiazania polega na budowie robota (rys. 2). ktéry ma dwic nogi potaczo-
ne suwliwie z korpusem. Stopy nog mogg si¢ podnosi¢ oraz obracaé. Dodatkowo zawie-
ra mas¢ stabilizujaca. Stanowi to 4 stopnic swobody. Obrot stopy powoduje obrét kor-
pusu robota wraz z drugg noga, co zapewnia wykonanie kroku (rys. 3). Robot opuszeza
noge 1 jest gotowy do wykonania kolejnego kroku druga nogga. Sposob ten zapewnia
regulacj¢ dlugosci kroku robota przez zmiang kata obrotu stopy. Jednoczesnic przy
uzyciu ruchu pionowego robot moze pokonywaé przeszkody typu schody. Dla zapew-
nienia rownowagi niezbedne jest wykonanic przemicszezen $rodka cigzkosci robota
w celu przenicsienia go w zakres odpowiedniej stopy. Wedlug opracowane) koncepeji
odbywa sig to przez uzycic dodatkowej masy.
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Rys. 2. Idea konstrukeji robota - widok z przodu  Rys. 3. Zasada ruchu robota  widok z géry

3. MODEL WIRTUALNY

W celu wizualizacji dziatania robota 1 jego sterowania opracowano specjalne
oprogramowanie w srodowisku VB. Program zawicra dwic formy. Na jednej zaprezen-
towano animacj¢ ruchu robota w widoku z przodu - pokazuje ona podnoszenic nog
robota (rys. 4). Na drugiej pokazano robota w widoku z goéry — prezentuje ona prze-
mieszczanie robota (rys. 5). Program umozliwia sterowanic czgstotliwoscig krokow
robota oraz katcm obrotu stop w czasie wykonywania kroku, co umozliwia stcrowanie
trajektorig ruchu robota. Po uzupethieniu kodu o sterowanic silnikami krokowymi robo-
ta program b¢dzie wykorzystany do sterowania modelu praktycznego.
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