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Projekt wstepny robota kroczgcego do rozpoznania terenow zurbanizowanych

Cel pracy i zakres pracy
Celem pracy byto opracowanie projektu wstepnego
robota kroczgcego do rozpoznania terenow zurbanizowanych.
Praca obejmowata m.in. przeglad istniejgcych rozwigzan
konstrukcyjnych robotow kroczacych. Analizowano dwunozne,
czworonozne oraz szescionozne roboty kroczace. Na podstawie
przeprowadzonej analizy literatury opracowano wtasne wymagania
stawiane robotowi kroczgcemu. Opracowano alternatywne koncepcje
robota. Po wyborze koncepcji zidentyfikowano obcigzenia zewnetrzne.
Rozpatrzono przypadku ruchu robota w petnym zakresie ruchu, wjazd
robota na wzniesienie, chod robota po ptaskiej powierzchni, wejscie
robota na wzniesienie , zejscie robota ze wzniesienia. Dokonano doboru
gtownych elementdéw uktadu napedowego robota. Przeprowadzono
obliczenia wytrzymatosciowe wybranych elementéw robota
oraz opracowano wstepny projekt robota kroczgcego
do rozpoznania terenow zurbanizowanych.

Wyznaczanie obcigzen metoda numeryczna
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Charakterystyki momentow sity
Sekwencje ruchu robota po ptaskiej powierzchni w weztach konstrukcyjnych dla ruchu

po ptaskiej powierzchni

Koncepcja robota kroczgcego

Schemat kinematyczny robota czworonoznego
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Zakres ruchu robota w ptaszczyznie YZ

Projekt segmentow nogi robota i ich analiza MES

Wyznaczanie obcigzen metoda analityczng

Projekt wstepny robota kroczacego
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