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内容概要

《双足步行机器人仿真设计》面向ROBO-ONE on PC双足步行机器人仿真大赛，主要介绍使用CAD设
计软件Autodesk Inventor、分析软件MSC.visualNastran 4D、控制仿真软件MATLAB/Simulink，进行双足
步行机器人的CAD建模、机构和结构分析、控制以及协同仿真的步骤和方法。
同时，以历届比赛中取得优胜奖的5件作品为例，介绍了双足步行机器人设计与开发中的成功经验和
技巧。

《双足步行机器人仿真设计》有助于高等院校师生和参加相关机器人大赛的爱好者了解和学习相关知
识，也可作为从事机器人设计和开发人员的参考书。
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章节摘录

版权页：   插图：   那么，就控制来讲，在5.3节中介绍了伺服电机的PD定位控制方法，这个控制属于
最流行的称为经典控制的控制方法。
如果经典控制能够用于所有的控制课题就没有问题，但经典控制是一个输入对应一个输出的系统，因
此缺乏控制的柔性。
 以步行机器人为例，各关节可以通过PD控制等方法控制目标角度，在不平整的地面上步行时，如果
行走过程中缺乏柔性，机器人可能会摔倒。
于是，需要考虑处理多输入、多输出系统的现代控制方法。
 因此，本节采用现代控制方法，就构建高柔性控制系统的方法进行叙述。
可是，现代控制的缺点就是复杂。
本节首先以倒立摆的稳定控制为例，介绍现代控制理论中的基本构建方法。
然后，在某种程度上需要将这个基本问题拓展并应用到实际的步行机器人中。
 5.7.2倒立摆的状态空间模型 如图5.70所示，在手心处直立一个球拍杆，要使球拍杆不倒，不管谁都有
经验。
实际上，图5.70是MSC.visualNastran4D的Simulik模型，倒立摆也称之为InvertedPendulum。
可是，令人遗憾的是倒立摆“黑匣子”多，而且控制困难。
这里，从可以稳定控制倒立摆的有限的基础知识开始讲述。
 首先，建立倒立摆的运动方程式，进行线性化，建立状态空间模型。
想要得到状态空间模型，可以使用极点配置法或最优调节器，最终找到合适的反馈增益的捷径，复杂
的原因就在这里。
并且，现代控制的设计方法都是数学形式，要花很大的气力去理解这些知识。
 状态空间模型就是由能够用于表示系统的内部状态的状态方程式（5.12a）和表示用于控制等的物理量
的观测方程式（5.12b）组成的方程组。
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编辑推荐

《双足步行机器人仿真设计》为了比较简明地说明仿真设计过程，在对双足步行机器人进行建模的同
时，结合实际的应用案例对其中重要的部分进行讲述。
希望读者能够体验基于模型的设计过程。

Page 9



第一图书网, tushu007.com
<<双足步行机器人仿真设计>>

版权说明

本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问:http://www.tushu007.com

Page 10


