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两足步行机器人动态步行的步态控制与实时时位控制方法 

马宏绪   张彭   张良起    

(国防科技大学自动控制系) 

  Abstract  本文讨论两足步行机器人动态步行实时控制中的步态控制方法．在姿态控制条
件下，详细分析了步行系统的步态稳定性，提出了步态控制器的构造和设计方法，综合姿态
控制器和步态控制器，提出了动态步行实时时位控制方案，最后运用仿真模型验证了这一实
时控制方案的可行性．
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