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Vysledky

Robot je schopny stabilnej chdédze vpred,
vzad, vbok, a otaCania sa na mieste podla
pokynov operatora. Taktiez je schopny
udrzat’ stabilitu pri neCakanom postrceni.

Motivacia

S rozmachom robotiky a vypoctovej kapacity ‘

sa zaCina vyvijat stale viac autondmnych
robotov. Stvornohé autondmne roboty sa }‘Q
potrebuju vediet pohybovat v prostredi, kde - ‘A
moZu nastat neCakané zmeny, a prispésobit’ sa % % Chbédzi vyrazne pomohlo modelovanie
im. Tu vznika potreba adaptivheho riadenia, Specifickych vlastnosti hardvéru, ktoré v
ktoré neustale prispésobuje pohyb a trasu . ] . simulacii nevystupuju.

robota na zaklade aktualnych Udajov zo Adaptlvne riadenie

senzorov robota.

Vysokourovnové riadenie

Riadenie robota b b
Planovanie trajektorie tela

Pre riadenie Stvornohého robota je potrebné
poznat jeho kinematiku, z nej vyplyvajuce

jakobiany a inverzni dynamiku. Toto vSetko trajektoria tela stav robota
sme odvodili pre Specifické nohy robota

Arta“b.ana, ktqré.obsahuju kinematicke sluéky.a Nizkotroviiové riadenie

SpOJ|I| S knlinICOU Quad SDK Z Carneg|e Pla'novanle pn’kazov pre nohy
Mellon University, ktora sluzi pre adaptivne

riadep?e étvornohych robotov. V simulacii sme prikazy pre data 2o senzorov
vyladili potrebné parametre kroku robota. Pri motory

hardvérovych testoch sme riadenie rozSirili o
jednoduchy model trenia a zotrvacnosti
prevodoviek.
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