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رتبه دوم ابتكار

        
 پژوهشگران: مجتبي كریمي، مجتبي حسيني

 عنوان طرح: تعادل و حركت همه جهته با الگوی گام های پویا در سيستم های دوپا
 

چكيده  طرح:
در اين طرح، با ارائه يك راه حل بهينه و كاربردی برای توليد حركات ديناميك پويادر راستای رسيدن به حركت راه 
رفتن همه جهته در ربات های دوپا ، يك الگوی حركتی با استفاده از چهار فاز طراحی شده و به همراه تحليل های 
سينماتيك معكوس و ديناميك ربات های انسان نما براي پياده سازی بر روی رباتی با بيست و يك درجه ازادی كه 
در هر پا دارای شش درجه ازادی ميباشد، اجرا شده است.الگوی ارائه شده ميتواند با توليد گام های پويا در هر فاز 
حركتی به صورت چهار مرحله پياپی،حركت كامل راه رفتن را پياده سازی كرده كه در ان مشكلات حركت همه 
جهته در ربات های دوپا تا حدود زيادی بهبود يافته است. همچنين با تركيب الگوريتم های حفظ تعادل و با به كار 
گيری مبنای ZMP و الگوريتم هوپينگ و تغيير مركز جرم در ربات به صورت بلادرنگ، ربات توانايی حفظ تعادل 
در سطوح شيب دار و نا شناخته را دارا بوده و با استفاده از فيلترينگ كالمن، فيدبك های حركتی را اصلاح و در 

نهايت حركتی سريع و بهينه به همراه حفظ تعادل در يك ربات دوپا پياده سازی شده است.


