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六足步行机缩放式腿机构的
运动学

、

动力学及控制算法
’

甘建 #∃% 王悦凤 干东英

摘要
&

本文综合了用于六足步行机器人步行机构的圆柱型缩放机构的运动学及 动 力

学研究
,

详细讨论了该机构的运动轨迹规化问题
,

给出了机构的位置控制参数求解 的 方

法
。

一
、

引 言

缩放机构由于具有在其运动主平面具有运动解祸性
、

易于控制
、

具有较高的能量利用率

等良好性能
,

因而被广泛应用于多足步行机的腿足机构
。

要研制出适用于六足步行机的缩放

式机构
,

对其运动学
、

动力学进行研究是必须的
。

从工程应用的角度考虑
,

对机构的运动轨

迹进行规化
,

并找出合理的控制算法也是必须的
。

本文将在综合该机构的运动学
、

动力学研

究的基础上
,

详细研究机构的运动轨迹规化
,

并对机构位置控制参数进行求解
,

从而找到一

种合适的控制算法
。

二
、

圆柱型缩放步行机构运动学

对该机构进行运动学分析不仅是为动力分析提供研究方法
,

也是运动控制必不可少的环

节
。

文献
∋ ”对这一问题 进行 了较为详尽的分析

,

我们在这里做一简单的综合
。

图 � 是机构的运动简图
,
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由 3Β 4
、

3 > 4
、

3 Α 4式便可以求出足端万点的运动学参数
。

三
、

圆柱型缩放步行机构动力学

随着步行机构速度的提高
,

惯性力的影响将变得比较突出
,

而且动力学方程的建立和求

解
,

对于选择合适的驱动系统以及合理地解决控制问题有着重要的意义
,

文献
〔”对该机构的

动力学问题进行了深入细致的讨论
,

在此我们作一简单的综合
。

图 5 是机构在其运动主平面的结构原理图
,

由此按照几何关系可以求 出机构的几何参数
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四
、

机构运动的控制算法

机构的运动控制基本上可分为三种类型
,

即位置控制
、

速度控制和力控制
,

根据该机构

的应用场合
,

我们选择位置控制中的轨迹控制
。

卞面首先讨论机构的运动轨迹规化问题
。

�
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机构的运动轨迹规化

用作六足步行机腿机构的缩放机构需要满足步行机的运动性能要求
,

其运动规律为
&
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,
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,
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,
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,
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&
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机构位置控制参数求解

位置控制参数为 尹 ) 〔1
二
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而 夕与规化 了的轨迹无关
,

即 23‘4 是由步行机按照其地形条件来确定的
,

在此不作讨论
。

这样
,

就可以利用 3> >4 一 3> ! 4式的轨迹方程对机构进行轨迹运动控制
,

从而实现机构的运

动
。

将采用反馈补偿法及最优化方法等控制算法在研制的实验模型上进行机构的控制实验
,

以便找 出一种适于本机构的简便
、

实用的控制方案
、。

’

五
、

结 束 语

本文简要地综合了用于六足步行机腿足机构的圆柱型缩放机构的运动学及动力学研究
,

找到了一组适合本机构运动特点的机构足端轨迹运动方程
,

得到了求解机构的位置控制参数
的方法并探讨了其控制算法

。

本文的研究为实现对这种缩放机构的控制提供
‘

渔论基础
,

其

结果将在实际运动模型中得到验证
。
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