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两足步行椅机器人机械参数与步行稳定性关系研究 
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(上海交通大学机器人研究所) 

  Abstract  研究了两足步行椅机器人的机械参数对步行ZMP（Zero Moment Point）稳定裕
度的影响．采用稳定的参数化步态，在步态不变的情况下，改变机器人各连杆的质量、转动
惯量和质心位置，分析其对ZMP稳定裕度的影响．通过仿真实验得到以下结论：合理选择大
腿、小腿和上身的机械参数可以显著增加步行ZMP稳定裕度，从而降低伺服控制的难度．

  Keywords   两足步行椅机器人；稳定裕度；ZMP   

  收稿日期 修回日期

  通讯作者  

  DOI  PACS:TP24  

 

 

相关文章( 无 )<<< 

[PDF全文]

[HTML全文]

发表评论

查看评论


