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КИНЕМАТИЧЕСКИЙ АЛГОРИТМ УПРАВЛЕНИЯ
ДВИЖЕНИЕМ ШАГАЮЩЕГО РОБОТА

Изложены результаты разработки и исследования кинема-
тического алгоритма управления двуногим шагающим робо-
том в процессе квазистатической ходьбы. Предложен способ
описания кинематики древовидного исполнительного меха-
низма шагающего робота с использованием фиктивной кине-
матической цепи и специальной системы нумерации звеньев и
индексации соответствующих переменных. Рассмотрено ре-
шение обратной задачи кинематики в приращениях с исполь-
зованием обобщенной обратной матрицы Якоби. Приведены
соответствующие алгоритмы и результаты математиче-
ского моделирования, подтверждающие высокую эффектив-
ность предложенных алгоритмов.

Kinematic algorithm for motion control of the stepping robot /
A.K. Kovalchuk, S.E. Semyenov

The elaboration and research results of the kinematic control algorithm
for two-feet stepping robot in the process of quasi-static pacing are set
forth. Method of the tree-like executing mechanism kinematics description
is proposed for stepping robot. Fictitious kinematic circuit and special
system for links enumeration and corresponding variables indexation
are used. Solution of the inverse kinematic problem is considered in
increments, using the generalized reverse Jacobi matrix. Algorithms as
well as results of mathematical simulation confirming high efficiency of
proposed algorithms, are given. Figs.3. Tab.5. Refs.3.
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