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摘 要

一般對於?足步行機械人運動規劃問題，求解反向運動學使用幾何關係法或是pseudo-inverse法求解，但是幾何關係法單純

計算關節角度，並無法解決當有不同的任務時的任務優先性之問題；而pseudo-inverse法需求解反矩陣會有奇異點問題產生

。本論文應用Chen和Lin提出之最佳擾動法求解具有奇異點之運動規劃問題，將運動規劃所得之角度作為控制器參考輸入

，藉由不同控制器設計達成穩定步行目的。 　　本研究中首先探討七連桿雙足機械人，在一具有奇異點之平面步行姿態規

劃，從起始立正狀態經左右跨、換步後再回到立正姿態。將步行運動分成靜態、動態步行兩種方式，探討其維持系統穩定

方式；在運動軌跡規劃方面，使用擺線輪廓曲線規劃具週期性的靜態、動態步行軌跡；反向運動學計算時，分別使用最佳

擾動法之格點搜尋法、三層式格點搜尋法與二次規劃法，求解機械腳步行軌跡所需角度，藉由價值函數選擇達成不同的任

務優先問題，並加入人因關節限制條件，使步姿近似於實際人類步行方式。 使用Lagrange法推導出單腳支撐相之運動方程

式，最後探討控制器設計，在不考慮外擾的情況下使用計算力矩法與順滑模態控制法來求解系統所需之控制力矩。

關鍵詞 : ? ; 足步行機械人 ; 運動規劃 ; 奇異點問題
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