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  Abstract  基于非线性滑模控制方法，对一种欠驱动的球形机器人的运动控制问题进行了
研究．球形机器人的输入由两个相互正交的力矩组成．在非完整约束的条件下，分别建立球
形机器人的运动学和动力学模型，并通过输入变换将动力学模型变换为一个两输入的二阶系
统．基于非线性滑模控制方法分别设计了横向姿态控制器和纵向速度控制器，可以保证被控
的运动状态收敛到期望的邻域内．仿真和实验结果验证了所建立的动力学模型和控制方法的
有效性．
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