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Lopende robots
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Rennende robots

The model
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Rennende robots

verstoringen tegen te gaan, gebruikmakend van ?

‘ Wat is de optimale plaats van het bovenlichaam om

De grootste verstoring die kan worden gecorrigeerd
binnen 1 of 2 stappen
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Verstoringen
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Conclusie

Wat is de optimale plaats van het bovenlichaam om verstoringen tegen
te gaan, gebruikmakend van 7

« Voor een afstap kan het zwaartepunt het beste boven de heup worden geplaatst

« Bij twee-staps strategieen is het zwaartepunt op de heup de slechtste optie
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