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题目：稳定与灵活：基于欠驱动机器人在未知变化环境的奔跑运动控制 

目的：针对欠驱动机器人稳定与灵活性差的难点，设计一类欠驱动控制策略实现其在未知连续坡度变换地

面环境下持续奔跑运动，增强机器人对未知复杂环境的适应能力。 

创新点：(1)以奔跑持续性准则代替稳定性判据，为灵活非周期奔跑运动提供理论依据。(2)以落脚速度控

制代替落脚位置控制策略，提高机器人对未知变化环境适应能力。 

方法：(1)基于奔跑持续性准则设计落脚点控制策略，以落脚速度为恒速碰撞地面使得机器人每个奔跑步态

着地时刻均在奔跑可行集内。(2)在每个奔跑步态设计非周期运动轨迹使得支撑阶段质心运动轨迹和

腾空阶段落脚点位置始终满足落在奔跑可行集内，保证机器人在变化环境持续奔跑而不摔倒。 

结论：提出奔跑持续性准则和落脚点速度控制，设计非周期运动轨迹始终满足落在奔跑可行集内，使得一

类点足欠驱动机器人能够稳定灵活调节奔跑步态以适应未知连续的变化环境，极大增强了机器人复

杂环境适应能力。仿真结果验证所提控制策略有效性（图4-8）。 
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