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六足步行机器人的运动学研究
�

一一实用步态
、

步行机构及运动协调

董 太 金

摘要 六足步行机器人尚有许多问题需要解决
,

本文就一些具体问题进行了 探 讨
。

提出了二种实用行走步态
�

对作为步行机构的空间缩放机构作了较深入的研究
,

找 出 了

运动反求时的奇异位置
,

并且用级数方法解决了奇异位置的补异问题 � 根据步行机 的 运

动特点
,

对腿机构进行了优化设计 � 从工程角度出发
,

分析了步行机设计中应注意 的 运

动协调问题
,

井且提出了解决该问题的方法
。

一
、

月�� 言

步行机是模仿人类或动物行走方式的运动装置
,

近年来
,

六足步行机的研究普遍受到重

视
,

国外步行机研究工作者对纵向行走步行机做了大量的工作
,

为 了设计出有更强适应能力

的全向型步行机
,

横向行走的步行机的运动学问题被提到较重要的位置上
。

本文对六足横向

行走步态作 了研究
,

提 出了二种较为实用的行走步态
。

分析了用于步行机构的空间缩放机构的

运动特性
,

使用级数方法对机构运动的奇异位置作了补异处理
,

定义了步行机构 可 运 动 空

间
,

对足端可 达的运动空间作了优化处理
。

提出了步行机构运动协调问题
,

相应地设计了一

种 协调装置
,

可以消除运动不协调对步行机的影响
。

二
、

横向行走实用步态的研究

描述步态特征有许多方法
,

其中有四个参数可以完全描述步行机采用某种步态时的运动

状态
。

这四个运动参数是步态因数刀
、

步幅 几
、

静态稳定度� �和迈步顺序� �
。

将刀
、

几
、

� �以及� �定义为步态四要素
。

三角步态是六足步行机最简单的步态
,

工程中尤为实用
,

将六条腿分成两红�
,

侮组三条

腿交替支承行走
,

重心位于支承三角形内而使机体静态稳定
。

五角步态由于在每一瞬时至少

有五条腿支地
,

具有承载能力大的特点
。

�� 选择得合理
,

稳定性能够得到改善
。

根据步态

稳定度的公式
,

可以绘出在一定稳定条件下机体有效长度 � 和步幅 只的关系曲线
,
� 一 之曲

线提供了合理选择�
、

还的依据
。

三
、

空间缩放机构用于步行机构时的运动优化

缩放机构由于在其主平面内的运动解祸性
,

用于步行机构是合适的
。

为 了使得步行机能

注
�

本文作者的导师为干东英
。
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