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五、分析结果

由两次在不同的运动仿真中的对比，在理论情况下契

贝谢夫机构所组成的四足机器人能够实现近似动物迈步的运

动，迈步平稳，速度、加速度、角速度和角加速度都呈现有

规律的周期性变化。而在实际接触地面的运动仿真中，由于

机械结构的刚性、重力和接触碰撞，不能像动物般通过自身

的柔性和重心的调节来消除该四足机器人做直线运动时的速

度、加速度、角速度和角加速度的突变。

六、结论

本文使用了三维建模软件 SolidWorks 对运用契贝谢

夫机构的四足机器人进行了建模，减少了在 ADAMS 中

的直接建立虚拟样机模型的工作量。并用动力学仿真软件

ADAMS，通过对模型的导入，添加约束和驱动，模拟仿真

了四足机器人在理论悬空时和实际接触地面时的两种不同的

运动情况。并绘制出其在这两种不同情况下的运动轨迹、加

速度曲线，并通过对比分析，发现实际接触地面时图像的突

变，并分析原因提出减小突变的方法。从而证明了在地面行

走的可行性。也证实了利用ADAMS使得运动仿真可视化强、

数据精确，可有效地对产品进行设计分析。
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