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Az RHex egy bioinspiralt, hat 1dba robot mely labanként egy-egy aktuatorral rendelkezik. Labai C forméjiiak melyek telje-
sen korbe tudnak fordulni. A robot megfelel6 dinamikus viselkedéséhez elengedhetetleniil fontos a labparaméterek hangolasa.
ményeit, a Test Bench ldbparamétert méré miiszer megépitését és az altala validalt eredményeket. Geometridjat tekintve a
lab félkor formaju. Optimalis rugéallandéja és mechanikai terhelhetdsége a robot tomege alapjan szamithatd. A megter-
vezett lab CAD modellje és anyaganak mechanikai tulajdonsagai alapjan, végeselemes modszerrel lett meghatarozva a lab
rugoallandoja, sajatfrekvencidja és mechanikai terhelhetdsége. A dolgozat ismerteti tobbfajta anyagti és megmunkaldsi tech-
nologidju 1ab megvaldsitasat is.

A szimulécids eredmények validalasa a sajat fejlesztésti Test Bench mérémiszer segitségével tortént. A Test Bench négy
16 részbol all: 1abiitd késziilék, motormeghajto, mérdaramkor és szamitogépes kezelofeliilet. A labiitd késziiléken egy DC
motor dltal meghajtott forgattytis mechanizmus taldlhato. A motor szabalyozasat és meghajtasat, valamint a jelek el6zetes
feldolgozasat, illetve digitalizalasat egy erre a célra kialakitott ARM Cortex-M4 mikrovezérlovel rendelkezd beagyazott
felillet végzi. A mérési folyamat ot szakaszbol all: palyageneralas, motorszabalyozas, analog bemenetek beolvasasa, digitalis
szenzorok leolvasasa, a mért adatok tovabbitasa a szimitogépnek. A folyamat vezérlése és a jelek megjelenitése egy NET
alapu szamitogépes kezelGfeliileten torténik.

Jellegiiket tekintve, a méréseket feloszthatjuk statikus és dinamikus mérésekre. Statikus mérésekkel a lab terhelhetdsége
és rugoallanddja szamithato ki, dinamikus mérésekkel pedig a lab csillapitasa, illetve sajatfrekvencidja.
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The RHex is a bio-inspired six-legged machine with one actuator for each leg. The C-shaped legs can turn completely
around, so its movement is similar to a wheeled robot. The tuning of the leg parameters is crucial for the appropriate dynamic
behaviour of the robot.

The paper presents the design and realization of an RHex-like robot’s leg as well as the simulation results, along with
the construction of the Test Bench measuring device and its validation results. The leg’s geometry is a half circle, and
its optimal spring constant and mechanical endurance can be calculated from the robot’s weight. The spring constant,
mechanical endurance, and natural frequency were determined from the leg’s CAD model and the used material’s mechanical
characteristics using finite element analysis. The paper presents multiple variations for creating the leg with different materials
and processing techniques.

The Test Bench measuring device was used for the validation of the simulation results. The Test Bench has four main
parts: leg-hitting device, driving part, measuring circuit, and a computer interface. The leg-hitting device consists of a crank
mechanism driven by a DC motor. The DC motor control, the drive and the signal pre-processing, and digitization are
done by an embedded environment with an ARM Cortex-M4 microcontroller. The measuring process has five stages: path
generation, motor control, analogue input read, digital sensor read, and transmission of the measured values to the computer.
The control of the process, as well as the visualization of the signals, is achieved by a .NET-based computer interface.

The measurements can be divided into static and dynamic measurements. With the former, we can calculate the leg’s
spring constant and endurance, while the latter is used for calculating the characteristic frequency and attenuation.
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