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	Titel 
	Simulatiemodel lopende robot (voeten en stabiliteit)

	Trefwoorden
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	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. 
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In het lab staat een testopstelling met de meest eenvoudige versie van een dergelijke passieve lopende robot. Uit een voorgaande K-opdracht is gebleken in welke mate de grootte van de voeten invloed heeft op de stabiliteit. We denken dat we het loopgedrag en ook de stabiliteit goed kunnen voorspellen met een eenvoudig simulatiemodel.

De opdracht betreft het maken van een simulatiemodel van de passief lopende robot, het simuleren van het loopgedrag, en vervolgens het loopgedrag en de stabiliteitsresultaten te vergelijken met die van de proefopstelling. Als de resultaten voldoende nauwkeurig overeenkomen, hebben we in het vervolg een betrouwbaar model tot onze beschikking voor de ontwikkeling van nieuwe succesvolle prototypes.

	Vraagstelling


	Kan het loopgedrag en de stabiliteit van een passief lopende robot nauwkeurig voorspeld worden met een eenvoudig simulatiemodel? 

	Uitwerking en eisen


	De studenten maken een simulatiemodel in Matlab volgens de ‘TMT-methode’, en voeren de simulatie van het loopgedrag en de stabiliteitsberekeningen uit. De resultaten worden vergeleken met bestaande en/of  zelf uitgevoerde metingen. 

	Opmerkingen


	Verwacht wordt dat deze opdracht vooral studenten aanspreekt die uitgedaagd willen worden op het gebied van dynamische simulatie van mechanische systemen. Bij aanvang van de opdracht zullen de studenten intensief begeleid worden op het gebied van het modelleren van dynamische systemen.
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