Tytut rozprawy:

Zastosowanie D-ksztattnej nogi w robotach typu RHex — modelowanie
przemieszczenia

Streszczenie

Gtéwnym celem pracy jest zastosowanie D-ksztattnej nogi w robocie typu RHex, modelowanie
przemieszczania sie tego robota oraz modyfikacje sterowania. W toku badari opracowano autorska
konstrukcje hybrydowego robota zwanego dalej robotem FLHex, ktéry do przemieszczania sig w
zmiennym $rodowisku wodno-ladowym wykorzystuje autorskg konstrukcje D-ksztattnych ndg.
Modyfikacja konstrukcji nogi ma zapewnié¢ robotowi takie same mozliwosci lokomocyjne’ w'érodowisku
ladowym jak C-ksztattna noga robota typu RHex, a jednoczes$nie umozliwi¢ sprawne przemieszczanie sig w
érodowisku wodnym. Celem wykonanej modyfikacji bylo zapewnienie odpornej konstrukcji
niewymagajacej ztozonych uktadéw elektromechanicznych, przy jednoczesnym zwiekszeniu efektywnosci
przemieszczania sie robota w $rodowiskach wodnych. Mozliwosci lokomocyjne oraz sprawnosé
przemieszczania sie opracowanego robota FLHex zweryfikowano eksperymentainie. Modyfikacja
konstrukcji robota wigze sie z opracowaniem jego modelu ruchu, ktérego skuteczne wykorzystanie jest
moiliwe przy zapewnieniu odpowiedniej jakosci stosowanych ukfadéw regulacji. Opracowano model
przemieszczania sie ruchem pefzajacym robota FLHex w $rodowisku ladowym, ktéry zostat nastgpnie
wykorzystany do opracowania modelu przemieszczania sie stabilnym statycznie chodem tréjpodporowym
po ptaskim terenie tego robota. Oba modele moga by¢ wykorzystane do analizy przemieszczania sig
szerszej klasy robotéw jakimi sa roboty typu RHex. Rozwazono tez modyfikacje algorytmu regulacji
przemieszczenia katowego D-ksztaftnej nogi robota FLHex majace na celu zwiekszenie jakosci regulacji
oraz zmniejszenie zuiycia energii ukfadu, Pierwsza z nich bylo zastosowanie prébkowania
niejednorodnego w regulatorze PID generowanego za pomocg losowych opdinieri miedzy odpowiedziami
tego regulatora. Drugg modyfikacja byto zastgpienie regulatora PID regulatorem FOPID.
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