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摘要 
研究全地形移动机器人在不平坦地形中轮－地几

何接触角的实时估计问题. 本文以带有被动柔顺

机构的六轮全地形移动机器人为对象, 抛弃轮－

地接触点位于车轮支撑臂延长线上这一假设, 通
过定义轮－地几何接触角 δ 来反映轮－地接触
点在轮缘上位置的变化和地形不平坦给机器人运

动带来的影响, 将机器人看成是一个串－并联多

刚体系统, 基于速度闭链理论建立考虑地形不平

坦和车轮滑移的机器人运动学模型, 并针对轮－

地几何接触角 δ 难以直接测量的问题, 提出一种

基于模型的卡尔曼滤波实时估计方法. 利用卡尔
曼滤波对机器人内部传感器的测量值进行噪声处

理, 基于机器人整体运动学模型对各个轮－地几

何接触角进行实时估计, 物理实验数据的处理结

果验证了本文方法的有效性, 从而为机器人运动

学的精确计算和高质量的导航控制奠定了基础. 
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