
PhantomX AX
Hexapod Mark II

ArbotiX-M
Robocontroller

SRF 08 senzor

ArbotiX
Commander

Je nutné
obejít překážku

Není nutné
obejít překážku

Deska umístěna
na těle robota

Bezdrátový
přenos

XBee umístěn
na ovladači

XBee umístěn
na desce

XBee modul
XBee modul

Pohyb okolo
překážky

Pohyb
dopředu

Zdeněk Pelz
Řízení robota typu hexapod
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Hexapoda je možné ovládat pomocí
kontroleru je ale schopen
i samostatné chůze a orientovat se
podle senzorů

Implementace pohybu hexapoda
pomocí inverzní kinematiky a jeho
orientace s pomocí senzorů


