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  Abstract  拟人机器人具有广阔的应用前景，研制工作得到了各国的重视，近年来已取得
巨大的进展，但仍存在大量的理论和技术问题有待深入研究，基于零力矩点（ZMP）的轨迹规
划是需解决的关键技术之一．本文比较分析了一般的双足步行机与拟人机器人的步态规划特
点和基于双足步行的两步规划方法，提出了一种适用于拟人机器人步态规划的新方法——逆
两步规划法，仿真研究表明采用这种方法规划ZMP轨迹是可行的．
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