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Hypothese

Een stijve veer heeft ten opzichte van een slappe veer
een lagere force fidelity als deze veer deel uitmaakt van
een Series Elastic Actuator met Bowdenkabel-
overbrenging.
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Dataverwerking

k (N/m) w,(Hz) | 0,5Hz | 0,7 Hz 1 Hz 2 Hz
1460 0,7 52,6 42,3 95,9
- var(y =R ’ ’ ’ ’
Fidelity= 1- varly —R) 100% 4300 1,2 57,6 41,9 92,8 97,2
var(y) 6500 15 124 | 649 | 540 | 953
Onderzoeksgebied y=gemeten outputsignaal 13000 2,1 709 | 892
Witvi R=optimale fit van de ingangssinus 17200 2,4 31,3 71,8
rijvin
ving Force fidelity in % bij verschillende frequentie en veerstijfheid
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Conclusie

" Bij hogere frequenties neemt de force fidelity toe, ongeacht de

Onderzoeksgebied veerstijfheid

Wrijving " Hypothese kan met de huidige data noch verworpen, noch bevestigd
Onderzoek worden

Model

AfpEesE k (N/m) w,(Hz) | 05Hz | 07Hz | 1Hz 2 Hz

Meetmethode 1460 0,7 52,6 42,3 95,9

Meetopstelling 4300 12 57,6 41,9 92,8 97,2

Resultaten 6500 1,5 12,4 64,9 54,0 95,3

Dataverwerking 13000 2,1 70,9 89,2

Discussie 17200 2,4 31,3 71,8
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