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柔性两轮直立式自平衡仿人机器人的建模及控制 
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  Abstract  研究了柔性两轮直立式自平衡仿人机器人的动力学建模问题．运用拉格朗日方
法和动力学原理建立了柔性两轮自平衡仿人机器人的动力学模型．使用弹簧模仿人的腰椎，
并考虑了机器人的柔性腰椎弯曲；这是与以前机器人的不同之处．对得到的动力学模型进行
了线性化处理，并建立其状态空间方程；由此建立的动力学模型结构简单，易于对机器人进
行有效控制．仿真实验验证了系统的稳定性，对其实验结果进行的详细分析验证了系统建模
和LQR控制器设计的合理性和有效性．
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