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Def.:  Zur Exotic Locomotion  zählt die Menge der 
Fortbewegungssysteme, welche sich signifikant und prinzipiell von 
in der Natur vorkommenden unterscheiden. 

Seminargebundene Einschränkungen:
Land basiert
Ohne Räder
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Def.:  Ein G-Fuss (G-Foot) ist eine zusammenhängende Menge 
von Punkten des sich fortbewegenden Systems, welche mit dem 
Boden in Kontakt kommen.

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

G-foot

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

Def.:  Eine Fortbewegungsform (gait) welche G-Füsse 
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, benötigt sie zur Aufrechterhaltung der 
Stabilität für mindestens einen der G-Füsse mehr als einen 
Kontaktpunkt wird sie als big-footed klassifiziert.
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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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Zunächst enttäuschend

Unpraktikabel

Studien (Grundlagen)

Neue Denkanstösse / Konzepte / Sichtweisen

Querschnittscharakter

Grenzen ausloten

Natürliche Gaits 
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Bessere Ideen ?

Sinnvoll ?

Wohin gehts ?



Exotic Locomotion

8. Quellen & Infos

 daniel oberhoff , ivo schindler   

more infos:  exloc@toastbrot.ch
1: Bern, Karsten, Walking Machines Catalogue, http://www.fzi.de/ids/WMC,

2: Pfeiffer, Rolf Schleier, Christian, Understanding Intelligence, 2002, MIT Press

3: Yim, Mark, Locomotion With a Unit-Modular Reconfigurable Robot, 1995, Department of Mechanical Engineering, Stanford University

4: Paolo Fiorini, Samad Hayati, Matt Heverly, Jeff Gensler, A Hopping Robot for Planetary Exploration, Jet Propulsion Lab, California Institute of Technology

5: Chandana Paul, Raja Dravid, Fumiya Lida, Design and Control of a Pendulum Driven Hopping Robot, Artificial Intelligence Lab der Uni Zürich Irchel, 
http://ifi.unizh.ch/groups/ailab

6: Ryota HAYASHI, Showzow TSUJIO, High Performance Jumping Movements by Pendulum-type Jumping machines, Department of Mechanical Engineering, 
Kagoshima University (Japan)

7: George E. Hpmsy, Andrew R. Allen, Gill A. Pratt, Rectiblob: A conformal shape-changing robot for robust locomotion over rough terrain, Leg Lab, MIT, 
http:///www.ai.mit.edu/projects/leglab/

8: Keith Kotay, Daniela Rus, Marsette Vona, Using Modular Serf.reconfiguring Robots for Locomotion, Department of Computer Science, Darthmouth (USA)

9: Akiya KAMIMURA, Satoshi MURATA, Eiichi YOSHIDA, Haruhisa KUROKAWA, Kohiji T, Self-Reconfigurable Modular Robot, Department of Computational 
Intelligence and Systems Sciewnce, Interdisciplinary Graduate School of Science and Engineering, Tokyo Institute of Technology

10: Hans Moravec, Jesse Easudes, Fractal branching ultra-dexterous robots, NASA: advanced concepts research projects, final report, 1999, Pittsburgh (USA) 
http://www.frc.ri.cmu.edu/~hpm/project.archive/robot.papers/1999/NASA.reports.99/

11: M.Ahmadi, M Buehler, The ARL MONOPOD II,, http://www.cim.mcgill.ca/~arlweb, Center for Intelligent Machines, McGill University, QC H3A 2A7, Canada,  

12:  Jean-Christophe Zufferey, Micro-Engineering, EPFL, First Jumps of  the 3d-Bowleg Hopper, February  2002

13: Karl Sim, Evolving 3D-Morphology and Behaviour by Competition, Thinking Machines Corporation

14:  Karl Sim, Evolving Virtual Creatures, Thinking Machines  Corporation


