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kracajuceho dvojnohého robota www.kablovka.net

oznamili nemecki a skotski Ste z Bratislavy alebo Trnavy a

vyskumnici. HLADATE pripojenie do internetu?
WiyuZite JARMLU akciu internetu

chello.

RunBot s 30 cm dlhymi koncatinami
whaney kahlovka. net

dokaze za sekundu prejst respektive

prebehnut 3.5 nasobok ich dlzky, Ueeledicrns makil

teda priblizne 105 cm. Cnline wysledky va Vagaom mobile.
Frave teraz sa hra 7 zapasov v 4

RunBot tak prekonal doterajsieho sutaziach.

lidra, robota Spring Flamingo wap.vysledky. sk

vyvinutého na MIT, ktory dokazal
prejst za sekundu 1.4 nasobok dlzky svojich koncatin. Pre vyssiu
vysku bola jeho absolitna rychlost ale vyssia.

Pre porovnanie vrcholovi sportovci dokazu bezat maximalnou
rychlostou 10 m/s, pri dlzke noh priblizne 1 m to dava maximalnu
rychlost 10 nasobok dlzky noh.

Ako pre New Scientist uviedol Florentin Wargotter z timu, ktory
skonstruoval robota, systém kontroly a chodze RunBota je oproti
doterajsim robotom ovela jednoduchsi, ked sa viac snazi
napodobnit sposob, akym kontroluje chadzu clovek.

RunBot pri chodzi vyuziva iba 2 senzory - pri dotyku koncatiny so
zemou da do pohybu druht nohu a pri dosiahnuti najvyssieho bodu
vo vzduchu da pokyn koncatine na vystretie.

Algoritmus ovladajuci RunBota navyse skisa rozlicné parametre
chodze, ak zmeny nezvysia v danych podmienkach rychlost chodze,
skusa iné zmeny parametrov.

FunBot

Vyskumnici sa pri konstrukcii robota nezameriavali na stabilitu, ako
dokumentuju aj videa tu (4.9 MB) a tu (17.4 MB). Video
zachytavajuce predchadzajuceho lidra Spring Flamingo mozete
najst na tejto stranke.




