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(57)摘要

本发明公开了一种控制随动仿生机器人行

走的方法，其特征在于：利用镜像原理的反向数

控跟随踏板装置，由控制系统通过视频捕捉或穿

戴式传感器捕捉控制者的所有动作，实现控制者

原地动作控制随动机器人模仿人按一定坡度或

高度行走。本发明能够控制随动机器人完全模仿

用户步态行走，实现人在原地运动即可控制随动

机器人在任意范围行走，特别是爬山、上楼梯或

一定坡度的行走，解决现有机器人双脚行走的难

题。
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1.一种控制随动仿生机器人行走的方法，其特征在于：利用镜像原理的反向数控跟随

踏板装置，由控制系统通过视频捕捉或穿戴式传感器捕捉控制者的所有动作，实现控制者

原地动作控制随动机器人模仿人按一定坡度或高度行走。

2.根据权利要求1所述的控制随动仿生机器人行走的方法，其特征在于：所述利用镜像

原理的反向数控跟随踏板装置指：设置用于双脚踩踏的数控跟随踏板和双腿运动采集装

置，由双腿运动采集装置实时采集抬起脚的移动方向和距离传输至控制系统，控制系统实

时控制脚踩的那个跟随踏板，往抬起脚移动方向相反的方向移动对应的距离，同时转动空

载的跟随踏板，实时跟随抬起脚的旋转方向。

3.根据权利要求2所述的控制随动仿生机器人行走的方法，其特征在于：所述双腿运动

采集装置实时采集抬起脚的移动方向和距离是指：如果先迈左脚，则实时根据左脚的移动

速度和方向控制右踏板往相反的方向移动，让左脚落下来的时候始终落在原地，右脚抬起

后，右踏板自动回到初始位置，并跟随右脚方位自动调整方向，左踏板实时根据右脚的移动

速度和方向往相反方向移动，保证右脚落下来的时候还是在初始位置。

4.根据权利要求1所述的控制随动仿生机器人行走的方法，其特征在于：所述反向数控

跟随踏板装置包括用于双脚踩踏的左、右踏板，在左踏板下设置左踏板升降转台，右踏板下

设置和右踏板升降转台，左、右踏板升降转台均安装在对应的机械臂上，机械臂固定在装置

平台上。

5.根据权利要求4所述的控制随动仿生机器人行走的方法，其特征在于：所述控制系统

控制左、右踏板升降转台，当用户抬起左脚的瞬间，控制系统实时控制左踏板升降转台升起

同时右踏板升降转台下降，以左、右踏板相对运动的高度差对应随动机器人的两只脚运动

的高度差，当控制系统接收到随动机器人抬起的左脚底部传感器反馈的接触信号时，也就

是随动机器人左脚落在某一高度地面时，立刻停止两个踏板的运动，当用户抬起右脚的瞬

间，控制系统控制左踏板升降转台下降同时右踏板升降转台升起，如此循环，实现用户脚步

在某一特定范围内高低位置的变化控制随动机器人按一定高度行走，实现随动机器人上楼

或爬山或走一定坡度的动作。
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一种控制随动仿生机器人行走的方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种控制随动仿生机器人行走的方法，属于机器人控制技术领域。

背景技术

[0002] 随着随动机器人的发展，要实现随动机器人的行走控制，目前都是轮式行走或程

序控制，尤其受限于机器人行走地形和人的运动范围，还没有完全模仿人行走动作的机器

人控制方法。

发明内容

[0003] 为了实现随动机器人模仿人的行走动作，本发明提供了一种采用镜像数控踏板跟

随用户步态实现原地控制随动仿生机器人行走的方法。

[0004] 为了实现上述技术目的，本发明采用的技术方案是：一种控制随动仿生机器人行

走的方法，利用镜像原理的反向数控跟随踏板装置，由控制系统通过视频捕捉或穿戴式传

感器捕捉控制者的所有动作，实现控制者原地动作控制随动机器人模仿人按一定坡度或高

度行走。

[0005] 进一步的，所述利用镜像原理的反向数控跟随踏板装置指：设置用于双脚踩踏的

数控跟随踏板和双腿运动采集装置，由双腿运动采集装置实时采集抬起脚的移动方向和距

离传输至控制系统，控制系统实时控制脚踩的那个跟随踏板，往抬起脚移动方向相反的方

向移动对应的距离，同时转动空载的跟随踏板，实时跟随抬起脚的旋转方向。

[0006] 更进一步的，所述双腿运动采集装置实时采集抬起脚的移动方向和距离是指：如

果先迈左脚，则实时根据左脚的移动速度和方向控制右踏板往相反的方向移动，让左脚落

下来的时候始终落在原地，右脚抬起后，右踏板自动回到初始位置，并跟随右脚方位自动调

整方向，左踏板实时根据右脚的移动速度和方向往相反方向移动，保证右脚落下来的时候

还是在初始位置。

[0007] 更进一步的，所述反向数控跟随踏板装置包括用于双脚踩踏的左、右踏板，在左踏

板下设置左踏板升降转台，右踏板下设置和右踏板升降转台，左、右踏板升降转台均安装在

对应的机械臂上，机械臂固定在装置平台上。

[0008] 更进一步的，所述控制系统控制左、右踏板升降转台，当用户抬起左脚的瞬间，控

制系统实时控制左踏板升降转台升起同时右踏板升降转台下降，以左、右踏板相对运动的

高度差对应随动机器人的两只脚运动的高度差，当控制系统接收到随动机器人抬起的左脚

底部传感器反馈的接触信号时，也就是随动机器人左脚落在某一高度地面时，立刻停止两

个踏板的运动，当用户抬起右脚的瞬间，控制系统控制左踏板升降转台下降同时右踏板升

降转台升起，如此循环，实现用户脚步在某一特定范围内高低位置的变化控制随动机器人

按一定高度行走，实现随动机器人上楼或爬山或走一定坡度的动作。

本发明的有益效果：本方法能够控制随动机器人完全模仿用户步态行走，实现人在原

地运动即可控制随动机器人在任意范围行走，特别是爬山、上楼梯或一定坡度的行走，解决
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现有机器人双脚行走的难题。

附图说明

[0009] 下面结合附图对本发明进一步说明。

[0010] 图1为本发明的结构示意图；

图中  1、左脚，2、左踏板，3、左踏板升降转台，4、左机械臂，5、右脚，6、右踏板，7、右踏板

升降转台，8、右机械臂，9、平台。

具体实施方式

[0011] 一种控制随动仿生机器人行走的方法，利用镜像原理的反向数控跟随踏板装置，

由控制系统通过视频捕捉或穿戴式传感器捕捉控制者的所有动作，实现控制者原地动作控

制随动机器人模仿人按一定坡度或高度行走。主要是针对道路不平、坡、楼梯或爬山等。

[0012] 所述利用镜像原理的反向数控跟随踏板装置指：设置用于双脚踩踏的数控跟随踏

板和双腿运动采集装置，由双腿运动采集装置实时采集抬起脚的移动方向和距离传输至控

制系统，控制系统实时控制脚踩的那个跟随踏板，往抬起脚移动方向相反的方向移动对应

的距离，同时转动空载的跟随踏板，实时跟随抬起脚的旋转方向。

[0013] 所述双腿运动采集装置实时采集抬起脚的移动方向和距离是指：如果先迈左脚1，

则实时根据左脚1的移动速度和方向控制右踏板6往相反的方向移动，让左脚1落下来的时

候始终落在原地，右脚5抬起后，右踏板6自动回到初始位置，并跟随右脚5方位自动调整方

向，左踏板2实时根据右脚5的移动速度和方向往相反方向移动，保证右脚落下来的时候还

是在初始位置。

[0014] 如图1所示，反向数控跟随踏板装置包括用于双脚踩踏的左踏板2、右踏板6，在左

踏板2下设置左踏板升降转台3，右踏板6下设置和右踏板升降转台7，左、右踏板升降转台均

安装在对应的机械臂（左机械臂4、右机械臂8）上，机械臂固定在装置平台9上。

[0015] 控制系统控制左、右踏板升降转台，当用户抬起左脚的瞬间，控制系统实时控制左

踏板升降转台3升起同时右踏板升降转台7下降，以左、右踏板相对运动的高度差对应随动

机器人的两只脚运动的高度差，当控制系统接收到随动机器人抬起的左脚底部传感器反馈

的接触信号时，也就是随动机器人左脚落在某一高度地面时，立刻停止两个踏板的运动，当

用户抬起右脚的瞬间，控制系统控制左踏板升降转台下降同时右踏板升降转台升起，如此

循环，实现用户脚步在某一特定范围内高低位置的变化控制随动机器人按一定高度行走，

实现随动机器人上楼或爬山或走一定坡度的动作。

本发明设置用于双脚踩踏的反向数控跟随踏板和双腿运动采集装置，由双腿运动采集

装置实时采集抬起脚的移动方向和距离传输至控制系统，控制系统实时控制脚踩的那个跟

随踏板，往抬起脚移动方向相反的方向移动对应的距离，同时转动空载的跟随踏板，实时跟

随抬起脚的旋转方向，同时采用上下升降的数控踏板，同时控制两个踏板的相对运动高差

对应随动机器人的两脚运动高差，通过视频捕捉或穿戴式传感器捕捉控制者的所有动作，

同步输出到随动机器人，控制随动机器人完全模仿用户步态行走，实现人在原地运动即可

控制随动机器人在任意范围行走。控制随动机器人完成在非平面上的跟随运动，特别是爬

山、上楼梯或一定坡度的行走，解决现有机器人双脚行走的难题。
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[0016] 以上对本发明的具体实施例进行了描述。需要理解的是，本发明并不局限于上述

特定实施方式，本领域技术人员在权利要求的范围内做出的各种变形或修改，并不影响本

发明的实质内容所保护的范围。
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图1
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