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A két labon torténd helyvaltoztatds dinamikdja aktivan kutatott teriilet az emberi mozgas biomechanikdja és a
humoanid robotok kapcsan. Kutatdsunkban a fut6 és a szokdelé mozgasra fékuszalunk, amelyek két egymast
periodikusan kovetd fazisra bonthatdk: a repiil6 fazisra, és a tdmasz fazisra.

Kutatdsunk sordn matematikai modellek segitségével vizsgaljuk, hogy mi az optimdlis mozgas, ha a célfiigg-
vény a talaj-14b titkozés intenzitdsa, az ezzel 0sszefiiggésben 1évé energiahatékonysdg, az elérhetd maximalis se-
besség vagy a periodikus mozgds stabilitdsa. Az eddig bejart utat és a kutatds tovébbi irdnyat tekintjiik 4t.

A talaj-1ab iitk6zés intenzitdsanak minimalizaldsara az 1/a dbrdhoz hasonld, AB labfejbol és BC labszarbol allé
modellt vezettek be a [3] cikkben a@ = 0 és 5 = 0 allando értékekkel. A modell fiiggSleges sebességgel titkozik
neki a pontszerii kényszernek. Az iitkdzés intenzitdsa az s paramétertdl fiigg, amely a talajjal vald érintkezés helyét
adja meg. A modellt a [2] cikkben terjesztették ki o« 7 0 és 3 # 0 esetekre és az iitk6zés elGtti sebesség vizszintes
komponensére. A modellt a CD riddal (comb) és a test maradék tomegét jelentd D tomegponttal bdvitettiik [1] (1/b
abra). Az itkozés elétti konfiguracié széles tartomanyban varidlhaté és a tobblet szabadsagi fokok miatt pontosabb
a modell. Az iitk6zés eldtti sebességéllapot azonban csak becsiilt. Az iitk6zés elotti sebességéllapot meghaté-
rozasara azt a megoldast valasztottuk, hogy a teljes mozgast reprodukdlni képes modellt alkotunk. A szokdelés
legegyszer(ibb mechanikai modellje [S], amely az iitk6zést és az ebbdl szarmazé energiaveszteség utanpotlasara
szolgdld szabdlyozast is tartalmazza, a 1/c dbran lathaté. A d aktiv csillapitast a szabalyozds hangolja; a d a timasz
fazisban negativ, igy mechanikai energia halmozdédik. Az 1/d dbran megjelend modell segitségével algoritmust
fejlseztettiink, amely a szakaszosan folytonos periodikus mozgas vizsgalatat redundans koordinatikal és geomet-
riai kényszerekkel leirt sok szabadsdgi fokd modelleknél is lehetévé teszi [4]. Az embrei geometridt a 1/e dbran
lathat6 modell kozeliti a leginkabb, amely ugyancsak szabdlyozds altal képes stabil periodikus mozgast generalni
[6]. A tovédbbiakban laboratériumi mérési eredményekkel hangoljuk 6ssze a modelleket, igy a modellekkel olyan
paramétertartomanyokban is megjésolhatjuk a pereméterek hatdsat, ahol mérés nem tortént.
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1. dbra. Modellek a szokedlés €s a futds iitkozés-szeri és folytonos dinamikdjdnak vizsgalatara
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