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Rozprawa jest poswiecona opracowaniu metody syntezy ruchéw dynamicznych robota
humanoidalnego. Badania obejmujg specyfikacje systemu sterowania, opracowanie zasad dziatania
modutu generowania ruchu oraz algorytm wyszukiwania $ciezki wykorzystujgcy prymitywy ruchowe
dostarczone przez modut generowania ruchu.

Przedstawiono doktadng specyfikacje wieloagentowej struktury systemu sterowania. Strukture
podzielono na 4 agenty upostaciowione realizujgce: planowanie Sciezki oraz sprawujgce nadzér nad
realizacjg zadan robota zapewniajgce podstawowy interfejs uzytkownika, oraz odpowiedzialne za
wyznaczanie pozycji przeszkdd z wykorzystaniem systemu wizyjnego.

Nastepnie, opisano strukture funkcjonalng modutu generowania ruchu oraz algorytm
wyszukiwania sciezki. Modut generowania ruchu podzielono na cztery komponenty: - planer krokow,
- generator trajektorii ruchu istotnych punktéw robota, - generator trajektorii ruchu $rodka masy
robota oraz - modut rozwigzujgcy zadanie odwrotne kinematyki. Wskazano na mozliwos¢ dziatania
w trybach offline i online. Opracowany algorytm wyszukiwania Sciezki wykorzystuje prymitywy
ruchowe dostarczone przez modut generowania ruchu.

Dalej, opisano szczegéty modutu generowania ruchu. Opis obejmuje: -- uproszczony model
dynamiki uwzgledniajagcy dodatkowe obcigzenie, -- redundancje w zagadnieniu ksztattowania postury
robota, -- redukcje momentéow napedowych oraz - zachowanie réwnowagi dynamicznej

w odniesieniu do postury robota.

Przedstawiono badania eksperymentalne testujace dziatanie modutu generowania ruchu oraz
algorytmu generowania Sciezki. Badania przeprowadzono z wykorzystaniem trzech robotéw
humanoidalnych.
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