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	Titel 
	Afrollende voeten voor stabieler lopende robot

	Trefwoorden


	Lopen, robot, voeten, dynamica



	Inleiding


	Hedendaagse lopende robots gebruiken veel te veel energie. Dit komt omdat alle gewrichten worden aangestuurd met sterke, zware motoren. Het lijkt echter helemaal niet nodig om alle scharnieren helemaal te sturen; het grootste deel van de loopbeweging is een gevolg van passief slingerende benen.

De stabiliteit van deze loopbeweging hangt onder andere af van de vorm van de voeten. We hebben nu een eenvoudig demonstratiemodel met punt-voeten. Dit apparaat valt bijna gegarandeerd na een aantal stappen om. Afrollende voeten zouden dit sterk kunnen verbeteren. 

	Vraagstelling


	Kan de stabiliteit van een simpele lopende ‘robot’ worden verbeterd door andere voeten te gebruiken?

	Uitwerking en eisen


	De student monteert voeten van verschillende maten op het bestaande demonstratiemodel en rapporteert de invloed op de stabiliteit.

	Opmerkingen
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