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荷兰机器人可像人类一样直立行走  

北京时间5月26日消息，据国外媒体报道，荷兰的科学家日前称，他们最近成功地研制出一款新型

机器人。与众不同的是，这款机器人可以像人类一样直立行走，无论是行走的姿态还是每一步伐的距

离，都几乎与人类完全一样。 

 

教会机器人起立行走是一件非常复杂的事情。行走机器人出现于20世纪70年代，其应用领域大致可

以分为两类。第一类源自工业机器人界，在这里所有活动都按固定的程序进行，其主要局限性在于成本

太高、能耗过大且灵活度不够高。在依据人类行走设计行走机器人领域，荷兰代夫尔特理工大学一直是

处于先锋地位，其应用策略为更灵活和节能的人类行走。代夫尔特理工大学的博士生达安•霍伯伦首次

论证了，“向前倒”是一种调节平衡的行为，机器人可以同时实现高能效和高稳定性。他的突破性成就

在于，首次发明了一个有效测量人类行走稳定性的恰当方法，因为传统的观点认为“向前倒”是一种不

稳定的运动。接下来，他构建了一个新机器人“弗莱姆”，并用它来展示改进的性能。 

 

“弗莱姆”由7个电动机和1个平衡机件组成，在许多算法的操控下保持了高水平的稳定平衡。例

如，“弗莱姆”可以应用平衡机件提供的信息，将两脚距离分开略远以防止可能的摔倒。霍伯伦表示，

“弗莱姆”是世界上最先进的行走机器人，至少是应用人类行走作为起动原理的机器人范畴中的佼佼

者。研究人员们运用行走过程建模制造了行走更自然的两条腿的机器人。对行走过程的深入了解将有助

于人们通过改良的诊断、训练和康复器械等来解决许多行走困难。荷兰代尔夫特大学正与阿姆斯特丹自

由大学的运动科学家们一同，致力于这个领域的研究。霍伯伦拿踝关节举了个例子：踝关节是一种弹簧

类型，代表了最高的弹性水平，因此霍伯伦对“弗莱姆”的踝关节所做的研究为运动科学家们提供了对

行走过程的进一步了解。 

 

在此前进行的实验中，这款机器人总是会在行走过程时不断跌倒，它在直立行走时会稍稍前倾，步

伐会更短一些。这种机器人的关键部分在于其“大脑”，它的红外眼和控制电路相连，控制电路会在需

要的时候引导它改变步法。此前的研究显示，人体内的动力控制系统包含了多个层级，肌肉和脊髓之间
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的交互作用主要取决于其本身，直至需要大脑来进行更高级别的控制。这一关系可以解释为什么有些瘫

痪患者在踩脚踏车时腿可以动，却无法站立起来行走。这也是他们研究的核心之处。他还指出，通过研

究机器人来进一步了解人体各个不同部分如何在行走时互相协作，对于改进人体卫生保健有着实质性的

作用。它不仅能让人们设计出更好的假肢修补方法，还能帮助临床医学专家和病人齐心协力治疗病人的

脊髓和其它重病，使之重新恢复运动能力。 

 

荷兰科学家表示，他们研究的目标不仅仅是为了推进机器人技术，还旨在进一步了解步行力学，然

后将其应用于人类的修复术和弥补术，甚至于改进运动性能。目前的实验室已经组建过许多不同设计的

行走机器人，其中包括一个拥有灵活膝盖的机器人模型，它可以准确模仿人的行走，其每单位重量和距

离消耗的能量媲美人类步行者。 
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