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  Abstract  通过对两栖动物运动机理的研究，针对两栖多足机器人水下行走的特点，采用
减轻重力、附加流体力的方法，提出了静水环境下的动力学模型，并基于对模型的分析提出
了适用于两栖多足机器人水下运动的“蹬踏—漂浮”步态．该步态不但解决了两栖多足机器
人以陆地行走步态在水下行走时出现的抓地不牢及稳定性不够的问题，而且提高了水下步行
速度．通过分析两栖多足机器人的水下实验结果，验证了步态的可行性．
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