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内容概要

《足式机器人生物控制方法与应用》是国内第一本详细介绍机器人生物控制方法的学术专著，介绍了
机器人生物控制研究的生物学基础、基本原理、数学模型和应用技术，并结合“863”项目，通过实例
介绍了该方法的工程应用，包括机器人结构与运动设计、动力学仿真等。机器人的生物控制方法是指
利用动物与机器人两者运动形式的相似性，通过深入了解生物运动神经系统的解剖学结构、控制机理
等，对其节律运动控制区——中枢模式发生器、高层调控中枢、各种生物反射等生物模型或控制机理
进行数学建模或工程模拟，构造机器人运动控制器，实现机器人的基本节律运动和高级环境自适应运
动。《足式机器人生物控制方法与应用》适合高校和科研院所机械、自动控制及自动化、精密仪器、
微电子、生物工程等学科或专业的师生和科研人员阅读，也可供相关领域的工程技术人员参考。
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章节摘录

版权页：插图：反射是指动物对外界刺激的无意识反应。动物通过反射机制整合躯体感觉信号和自发
运动，调节CPG网络的行为，使节律运动适应外界环境。动物的运动系统接受体内、体外两类反馈信
息。体外信息来自外感受器，如视觉、皮肤感觉等，这些信息用于监控身体和环境的关系；体内信息
主要来自本体感受器，如骨骼肌中的肌梭、高尔基腱器官、内耳中的前庭器官等，这些感受器通过对
身体内部刺激的反应，感知躯体的运动或位姿。动物的运动感受系统相当完备，多通道的感觉反馈系
统可以收集运动所需的大部分信息，使动物能够充分把握环境和自身状态，如图2-8所示。与运动有关
的反射主要有脊髓反射和前庭反射。脊髓反射是指反射弧的中枢部分局限在脊髓中的反射，例如，牵
张反射、屈肌反射、腱反射、姿势反射等，脊髓反射对动物的适应运动具有重要作用。（1）牵张反
射牵张反射指肌梭感受器检测到肌肉受到牵拉，引起同源肌肉收缩，维持正常肌张力的反应。牵张反
射是运动的位置反馈系统，产生如图2-9所示的肌肉刚度模型，当肌肉处于静息长度Lo时，产生的收缩
张力最大。动物的神经一肌肉控制系统利用肌梭检测肌肉长度，触发牵张反射，在负载情况下，保持
四肢和脊柱的正确位置。
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编辑推荐
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