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摘   要 

本文探討四足機器人增加行走時的穩定度之步態修正與控制方法。本文以一般四足機器人常用之波

浪步態 (Wave Gait)作為運動分析基礎，提升波浪步態之最大步幅運動時的穩定邊界值 (Stability 

Margin)，使得四足機器人在不同速度行走時，對機體之基本伺服馬達的路徑控制參數加以修正，而能夠

維持機體之穩定運行。本文首先藉由討論各種靜態步態的發展與分析來設法找到增加機體行走之穩定度

的方法，藉此修正基本波浪步態運行之運動控制的參數，可使四足機器人達到穩定行走之目的。 

本文融合『減少抬腳時間』與『重心偏移』二種提升穩定度方法於基本波浪步態中，藉由軟體 LabVIEW  

模擬分析機體行走之穩定度，並驗證此二種方法能夠有效的增加機體之穩定邊界值。再者本文歸納各種

四足機器人之靜態步態的運行關係，利用直行步態作為機體運行之基本步態模式，建構一『步態方程式』

來描述機體以不同靜態步態運行之特性，可應用在設計四足機器人動靜態步態控制之基本系統架構。 
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