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  Abstract  主要介绍了两足步行椅机器人的整体机构设计．在踝关节和髋关节处，采用了
一种新型多自由度正交关节设计，使得机器人结构紧凑，提高了步态规划的精度．利用两足
步行椅机器人动力学模型，分析了各关节的驱动力矩，以此确定了驱动电机的功率．在髋关
节和座椅之间设计了减震系统，并建立了减震系统模型，分析了减震系统对于步态稳定性的
作用．最后，为保证乘坐者的安全，从机构的角度设计了机械式保护装置．
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