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Razvoj kacastega robota
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Opisan je razvoj robota, ki posnema gibanje kac. Sestavili smo prototip robota iz Sestih clenov. Med
posameznimi cleni so generatorji navora, ki povzrocajo spremembo oblike robota. Pri ustreznem
spreminjanju oblike robota se zaradi anizotropnega zakona trenja med cleni in podlago ustvarja pogonska
sila, ki potiska robota naprej. Valovito spreminjanje oblike telesa doloc¢a krmilna spremenljivka, ki spreminja
polozajne kote generatorjev navora. Ustrezni krmilni signal potuje do robota preko brezzicne radijske
povezave. S prototipnim robotom smo opravili meritve povprecne hitrosti premikanja in tirnice robota pri
razlicnih krmilnih parametrih. Podane so osnovne ugotovitve o gibanju kacastega robota.
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Sl. 3. Kacasti robot sestavijen iz Sestih med Sl. 4. Koncna izvedba kacastega robota
seboj vrtljivo povezanih c¢lenov
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