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VISION:

Entwicklung eines vierbeinigen Roboters mit Lauf- und
Balanciertdhigkeit



.  DESIGN

Selbstentworfenes Design

VERSION 1 VERSION 2 VERSION 3

 Gewichtsoptimierung
- bessere Kraftibertragung

\\\':‘{\\\313221321:33:3:




SOFTW.

Aktueller Stand

Inverse Kinematics
Linkage System

Motor Handler
IMU Integration

AUSBLICK:

- Batterie Betrieb
* ROS Integration
- verschiedene Gangarten
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