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Résumé ou extrait : Cet ouvrage expose les modèles mathématiques et les techniques actuellement utilisés
pour générer un mouvement humanoïde simple, et propose des exemples de programmation en code
Matlab® pour réaliser des mouvements de base. Toutes ces applications sont validées sur le robot
japonais HRP-2. L'ouvrage est divisé en cinq parties : rappel des notions mathématiques essentielles ;
définition des grandeurs physiques qui permettent d'évaluer la dynamique d'un système articulé ; modèle
de génération de marche bipède dynamique et de stabilisation pour éviter les chutes ; extension de ce
modèle à l'utilisation de l'ensemble du corps du robot pour atteindre un objet selon différentes approches ;
simulation dynamique pour tester les mouvements générés par le modèle avant de les faire réaliser par le
robot.

Sujet - Nom commun : Robots humanoïdes -- Conception et construction
Mécanique humaine -- Simulation, Méthodes de

Powered by TCPDF (www.tcpdf.org)

http://www.tcpdf.org

