Inhaltsverzeichnis

Inhaltsverzeichnis

1 Einleitung

1.1
1.2
1.3

Literaturiibersicht . . . . . . v . o it e e e e e e e e e e e
Inhalt und Ziel dieser Arbeit . . . . . . . . . . i e .

Bemerkungen zur Notation . . . . .. ... .. ... ... ...,

2 Gangartanalyse
2.1 Definitionen . . . . . . . ..o e e e e
2.2 Graphische Methoden . . . . . .. .. ... ... ... ... ...
2.2.1 Graphische Darstellungen von Gangarten . . . . . .. ... ..
2.2.2 Schwingphasendiagramm fiir vierbeinige Gehmaschinen . . . .
2.3 Stabilitdt . . . . ... . e
3 Kinematik
3.1 Modellbildung . . . . . . . . . ..
3.2 Relativkinematik . .. ... ... ... .. ... oo
3.2.1 Positionsanalyse. . . . .. .. ... ... ...,
3.2.2 QGeschwindigkeitsanalyse . . . ... .. ... ... .......
3.2.3 Beschleunigungsanalyse. . . . ... ... ... .. .......
3.3 Absolutkinematik . . . .. .. ..o L o o
4 Dynamik
4.1 Dynamische Grundgleichungen . . . . . .. .. .. ... . ... . ...
4.2 Bewegungsgleichungen der vierbeinigen Gehmaschine . . .. . .. ..
4.3 Berechnung der Antriebsmomente in den Standbeinen . . . . . .. ..

4.3.1 Losung des Optimierungsproblems . . .. ... ... ... ..

10

11
11
17
17
20
23

36
37
44
43
92

55

58



Vi Inhaltsverzeichnis

5 Entwurf eines Regelungskonzepts

5.1 Zustandsraumdarstellung . . . . . .. ... oL
5.2 Differenzengrad . . . . .. .. .. ... ...
5.3 Koordinatentransformation und Normalform . . . . . .. ... ...
5.4 Zustandsriickfihrung . . . . . .. ... Lo Lo

5.4.1 Zustandsriickfihrung in Originalkoordinaten . . . . . . . ..

55 Reglersynthese . .. .. ... .. .. ... ... ... ... ... ..

6 Simulationsergebnisse

6.1 Referenzbewegungen und Gelandestrukturen . . . .. ... ... ..
6.1.1 Bewegungsplanung fiir den Zentralkérper . . . . . .. .. ..
6.1.2 Bewegungsplanung fiir den FuBBpunkt eines Schwingbeines . . .
6.1.3 Gelandestrukturen . . ... ... ... ... ... ...,

6.2 Vergleich der beiden Modellierungen . . . ... ... ... ... ..

6.3 Realisierung der Gehbewegung . . . . . .. ... ... ........

6.4 Berechnung der Antriebsmomente . . . . . . .. ... ... .....
6.4.1 EinfluB des Gewichtungsfaktors x auf die Fuflkrafte . . . .

6.4.2 Antriebsmomente in den Standbeinen . . . . .. . ... ...

6.4.3 Antriebsmomente im Schwingbein

6.4.4 Spezifischer Widerstand beider Gehmaschinenmodelle

7 Zusamménfassung
A Die Gleichungen der Absolutkinematik

B Die Jacobi~Matrizen der Reglerbindungen

C Parametersitze

Literaturverzeichnis

...............

. oe s

125

127

129

131

134



	Inhaltsverzeichnis
	[Seite 1]
	[Seite 2]


