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摘 要

本論文以一新型四足機器人探討仿生行為和運動步態之關係。該新型四足機器人不同於傳統步行機器人之關節腳設計，其

係利用一旋轉軸來設計其足部機構。每一支腳是由腰節，腿節，脛節和腳指所構成，其內是由兩排齒輪組來傳動動力，如

此當其步行時，身體重心可一直維持水平。 而為了使該四足機器人具有四足動物的步態，我們以中央步態產生器之仿生模

型產生該四足機器人的步態，並以學習自動化調變法優化中央步態產生器的相關參數，如此架構以中央步態產生器為基礎

之仿生行為和運動步態之理論。最後本論文以嵌入式控制系統發展相關人機介面設計，撰寫控制軟體，以實現該四足機器

人步態運動控制，並驗證四足機器人之中央步態產生器為基礎的仿生行為和運動步態之關係。

關鍵詞 : 四足機器人、仿生行為、運動步態
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