
机 器 人 �� �  年

编者按 � ���� 年我国恢复学位制以来
,

各高等学校培养了大批硕士生
、

博士生
�

他们撰写了许多学术水

平较高
,

理论性和应用价值较强的学位论文
�

为了沟通学术思想
,

进行技术交流
,

促进论文成果的推广与应用
,

我刊从本期起辟专栏
,

陆续刊登学位论文摘要
�

本栏欢迎已获得学位的年青学者踊跃献上您精心雕琢的学术新花
,

但愿她能成为青年同志展示自己才华的小

小园地 �

投稿要求 �

�
�

凡硕士或博士学位论文摘要均可投稿、 来稿必需符合本刊专业方向
�

稿件应该是层次清晰
、

词句简炼的

浓缩论文
�

一般以 �� � � � �� 字为宜
�

参考文献从略
�

�
�

来稿应注明学位授予单位
、

专业和时间及导师姓名
、

作者现工作单位
�

六足步行机运动学研究

一一结构优化
,

适应起伏地形与计算机模拟

史智敏

仲国科学院长春光学精密机械研究所 �� 届工学硕士研究生 � 现工作岗位同上�

本学位论文研究具有十八个独立驱动关节
�

的六足步行机运动学
。

根据这种步行机所作的运动

学分析
,

建立了旨在使其重量轻
、

稳定度大
、

耗费功率小的最优化计算目标函数
,

并运用内点罚
函数法求解这一问题获得了最优结构参数

。

本文还研究了使步行机适应不平坦地形的困难问题
,

将六足机众多的变量划分为车体的位置与姿势
,

腿关节的转角
,

各足端的位置等三组
,

引人静
、

动两个坐标系为媒介
,

推导出了已知其中两组变量求解第三组变量的方法
,

并编制了求解的计算

机程序
�

利用推导得出的公式
,

研究了利甩计算机模拟六足步行机在不平坦地面上实现直行
、

上

坡
、

下坡及转弯等各种基本运动的间题 � 利用计算机绘图设备 自动绘制步行机在模拟步行各时刻

立体图的问题
,

用图形显示 了步行机实现步行的情况
�

导师� 干东英
,

原培章

机器人及机械系统自适应控制的研究

辛 毅

日匕京航空航天大学博士研究生 � 现工作岗位同上�

本文给出了作者在机器人控制领域所做的以下工作 �

�� 针对机器人杆身结构上的特点
,

首先提出一种利用输人输出积分寻求 自适应控制律的新

方法 � �� 将负载质量从机器人动力学方程中分离出来
,

给出其一般的表现形式
�

‘

在此基础上
,

利用作者提出的输人输出积分寻求自适应控制律的方法
,

得到了针对负载未知时在广义坐标空间
和任务坐标空间中的轨迹跟踪

、

点到点以及模型参考 自适应控制
,

并研究了在有界扰动时的鲁棒

自适应控制 � �� 研究了除负载质量未知外还有其它参数未知时
,

在广义坐标空间和任务坐标空

间中的轨迹跟踪
、

点到点以及模型参考 自适应控制
�

给出了参数分离动力学方程的一般形式
,

并

研究了存在有界扰动时的鲁棒自适应控制 � �� 适从控制是机器人控制的重要课题
, ·

作者应用自

适应控制方法对工作点基本不变时的适从控制问题进行了研究 � �� 研究了一般机械系统的控制

问题 � �� 进行了仿真计算
。

导师� 高为炳


