
動物仿真運動控制設計

彭偉慈、陳木松

E-mail: 384355@mail.dyu.edu.tw

摘 要

本論文的設計目的是將滑動模式控制應用仿真四足機器狗上，借此提高四足機器狗在行走運動時的穩定度。由於四足機器

狗在動作上，必須透過偏移重心，伺服馬達模擬出跨步的動作。動作運動中都會影響到四足機器狗的穩定性，所以藉由滑

動模式控制方法讓四足機器狗在模擬跨步運動時能減少抖動使其四足機器狗行動平衡。經過實驗驗證，滑動模式控制應用

仿真四足機器狗是可行的，使機械狗運動時降低抖動讓控制得以平穩。
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