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新型轮—腿—履带复合移动机构及稳定性分析 
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(中国科学院沈阳自动化所) 

  Abstract  为提高反恐防暴机器人对非结构环境的适应能力，设计出了一种具有良好的机
动性能和转向性能的新型轮—腿—履带复合移动机构．通过机器人机构分析与本体的稳定性
分析，论证了其结构设计的可行性及好的稳定性．
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