exotisch: etwas ungewohnliches/ fremdes, unnatirlich



Exotic L ocomotion

1. EinfUhrung

2. Definition und Motivation zum Experiment
3. Klassifizierung

4. Exemplarische Klassenbetrachtung

5. Beispiele

6. Schlussfolgerungen

7. Diskussion

8. Qudlen & Infos



Exotic L ocomotion

2. Definition und Motivation zum Experiment

¢ Def.:  Zur Exotic Locomotion zahlt die Menge der
Fortbewegungssysteme, welche sich signifikant und prinzipiell von
In der Natur vorkommenden unter scheiden.

¢ Seminargebundene Einschrankungen:
¢ Land basert
¢ Ohne Rader
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3. Klassifizierung
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Exotic Locomotion

daniel oberhoff , ivo schindler

3. Klassifizierung

¢ Def.: Ein G-Fuss (G-Foot) ist eine zusammenhangende Menge
von Punkten des sich fortbewegenden Systems, welche mit dem
Boden in Kontakt kommen.

¢ Def.: Ein T-Fuss (T-Foot) ist eine zusammenhangende Menge
von Punkten des sich fortbewegenden Systems, welche
gleichzeaitig mit dem Boden in Kontakt kommen.

G-foot

T-foot
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3. Klassifizierung

¢ Def.: Eine Fortbewegungsform (gait) in welcher wahrend des
Zyklus eine Netto-Rotation eines G-Fusses erfolgt wird alsroll-
legged klassifiziert, alle anderen als swing-legged.

¢ Def.: Eine Fortbewegungsform (gait) welche G-Flsse
beinhaltet, welche niemals den Kontakt mit dem Boden
verlieren wird als continuous-footed klassifiziert, alle anderen
als discrete-footed.

¢ Def.: Eine Fortbewegungsform (gait) welche auch mit nur
einem einzigen Kontaktpunkt pro G-Fuss stabil ist, wird als
little-footed klassifiziert, benctigt sie zur Aufrechterhaltung der
Sabilitat fir mindestens einen der G-Flsse mehr als einen
Kontaktpunkt wird sie als big-footed klassifiziert.
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3. Klassifizierung
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4. Exemplarische Klassenbetrachtung

¢ Klasse der Swing-Legged Discrete-Little-footed robots (SDL)

¢ Klasse der Rolling Continuous-Big-Footed robots (RCB)

¢ Klasse der reconfigurable robots
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5.1. Slinky
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5.2. Monopod
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5.3. Stumpy



5.4. Recti-Blob



5.4. Recti-Blob
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6. Schlussfolgerungen

¢ Zunachst enttauschend

¢ Unpraktikabel

¢ Studien (Grundlagen)

¢ Neue DenkanstOsse / Konzepte / Sichtweisen
¢ Natdrliche Gaits

¢ Querschnittscharakter

¢ Grenzen audloten



7. Diskussion

¢ Bessere ldeen ?
¢ Snnvoll ?

¢ Wohin gehts 7
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8. Quellen & Infos

¢ moreinfos. exloc@toastbrot.ch
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