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  יבגניה וירוזוב    :  רצהת
  

  יזהר אור"מ פרופ    :  מנחה
   
  
  

  :נושאעל ה
על ידי חקירת דינמיקה ואופטימיזציה של תנועה עבור רובוט שוחה מרובה חוליות 

  שימוש במודל "זור� אידאלי"

Dynamics and gait optimization of multi-link swimming  robot 

using "perfect fluid" model 
            The seminar will be given in Hebrew     

 

  
  להל� תקציר ההרצאה:

  
רובוטי� שוחי� אוטונומיי� מהווי� פתרו� ליישומי� הדורשי� התקני� ניידי� בעלי גמישות ויכולת 

תמרו�. שימוש אפשרי ברובוטי� מסוג זה הוא הגנה על מבני� ימיי�, תחזוקה של תשתיות ימיות 

מימיי�. ההשראה לצורת הרובוט #ות צורות גאומטריות מסובכות, ופעולות של חיפוש והצלה תתבעל

מגיעה מהטבע, ומטרתה לאפשר לרובוט להניע את החוליות בצורה המחקה צלופח או נחש מי� הנעי� 

מודל הרובוט הוא חוליות קשיחות המחוברות ביניה�  באמצעות העברת גל מתקד� לאור� גופ�.

באמצעות מפרקי� סיבוביי� הנשלטי� על ידי מנועי� מבוקרי�. תיאור הדינמיקה והאינטראקציה של 

הזור� והגו* נעשו על ידי מודל "זור� אידאלי" המאפשר לנתח את הקשר בי� שינוי הצורה להתקדמות 

ובוצעה רדוקציה למערכת מסדר ראשו�. באמצעות  הגו*. במחקר זה נוסחו משוואות התנועה

סימולציות נומריות, נמצאו הפרשי פאזה ואמפליטודות אופטימליי� של זוויות מחזוריות במפרקי� 

אשר מביאי� להתקדמות מירבית של הרובוט במחזור. סימולציות אלו נבדקו באמצעות ניסויי� 

לוש וחמש חוליות. נמצאה התאמה איכותית ומדידות עקיבת תנועה עבור דגמי רובוט שוחה בעל ש

  וכמותית טובה בי� הניסויי� והמודל התיאורטי המפושט.
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