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Foiskolai Tanar
LEPEGETO ROBOT MOZGASTERVEZESE ES SZIMULALASA

A robotika huzoagazata az ipar, de sok a fejlesztés 1épegetd illetve humanoid
robotok terén is. Japanban rengetegen kutatnak ebben a témaban, de lassan
Eurdpaban is népszertivé valik ez a teriilet, ¢s egyre tobb érdekes eredmény
sziiletik. A mesterséges intelligencia kutatds legtobb aga alkalmazhato
robotokban ¢s a két tudomanyag jelentds 6sztonzo erdvel bir egymasra. Sok
fiatal bontakoztathatja ki kreativitasat ¢és talalhat maganak inspiraciot, ha ezt
a latvanyos témat valasztja.

Ebben a dolgozatban egy Otszegmenses lépegetd robot fizikdjanak Matlab
Simulink modellel torténd szimulacidja €s irdnyitasdnak megvalositasa
olvashato. A robot két 1abon jar, és labfej nélkiil egy-egy pontban érinti a
talajt. A hagyomanyos dinamikai mozgéasegyenletek helyett a Lagrange-féle
masodfaji egyenletrendszert érdemes hasznalni. A robot szegmensek merev
testek, és a modell figyelembe veszi az aktuatorok impulzusnyomatékat és a
csuklok kozotti sarlodast. Amikor a robot atlép a masik ldbara megvaltozik a
robotmodell, ezenkiviil az iitkozés fizikdja bonyolult, igy érdemes idealizalni
¢s egyszerisiteni a valos modellt. Példaul ajanlott arra térekedni, hogy a
lelépés pillanataban a 1ab végpontjanak vizszintes iranyu sebessége minél
kisebb legyen, hogy az iranyitasi algoritmus esetleges valds alkalmazésa
soran a robot nehezen csiisszon meg a talajon. Viszont a modell nyugodtan
kozelitheti tigy a valdsagot, hogy ez a vizszintes sebességkomponens éppen
nulla. Egy masik egyszeriisités, ha a térbeli tengelyek koriili mozgast
egymastol fliggetleniil vizsgaljuk. A robotnak Gsszesen hét rotacids csukldja
van, ezenkiviil még két szabadsagi fok szerepel a modellben: csak 2 tengely
menti forgd mozgés az talajjal érintkezd pont koriil, de itt természetesen
nincs meghajtas.

A haromdimenzios megjelenités a Virtual Reality Toolbox segitségével
torténik. A jards modellezésénél ZMP(zero-moment-point) valamint fuzzy
iranyitas keriil alkalmazasra, utébbi a Fuzzy Logic Toolbox haszndlataval. A
cél természetesen a robot eldrehaladdsanak és egyensulydnak biztositasa volt.



