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基于高阶多项式的爬游机器人足端轨迹规划

戴　祯，刘卫东，徐景明，李　乐
（西北工业大学 航海学院，西安　７１００７２）

摘要：针对深海爬游机器人足端轨迹规划问题，采用高阶多项式拟合的方法对其进行研究；首先，介绍了爬游机器人整体结

构并对其进行运动学建模，结合爬游机器人运动学模型提出了一种直线与曲线相结合的机器人足端轨迹；其次，利用四阶多项式

和六阶多项式分别对机器人足端轨迹进行拟合，比较两种拟合结果可知，六阶多项式拟合方法对机器人足端速度、加速度的规划

效果更佳；利用六阶多项式轨迹拟合方法对多段轨迹连接点处的速度问题进行了分析，解决了机器人在运动过程中腿部抖动问

题，使机械腿具有良好的控制柔顺性；最后，根据Ｄ－Ｈ法则建立机器人单腿仿真模型，通过仿真验证了算法的可行性，进一步

在水池中利用机器人实物样机验证了算法的有效性。

关键词：水下爬游机器人；机械腿；高阶多项式；轨迹规划
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０　引言

海洋是一个充满未知、领域广阔、可达性差的区域，

近年来，人类对海洋的探索越来越深入。为了更好的认识

海洋，开发海洋资源，世界各国都在大力发展水下机器人

技术。对比几类典型机器人：轮式机器人在面对崎岖地形

时移动速率大大降低；履带式机器人机动性差，在严重崎

岖地形下，容易发生侧翻；而足式机器人在爬行运动时与

地面接触点是一系列离散点，能够适应大多数非平坦结构

地形，具有较强的灵活性，且不易侧翻［１４］。因此，对具有

海底爬行和水中巡游功能的水下爬游机器人的研究具有重

要的意义。

水下爬游机器人能够在海底进行灵活爬行运动，需要

对机器人足端位置进行轨迹规划。轨迹规划是采用时间序

列信息对机器人足端的位置、速度等参数进行规划进而控

制机器人足端空间位置与姿态［５８］。常用的轨迹规划方法有

贝塞尔曲线［９１０］、基于遗传算法的轨迹曲线［１１］和Ｂ样条曲

线［１２］等。通过对机器人足端轨迹进行规划，使机械腿运动

平滑，减少冲击和振动，对提高机械腿的稳定性、可靠性

和工作效率有重要意义。文献 ［１３］为了解决机器人在运动

过程中机械腿与机体之间存在的互斥力问题，提出了一种

当机器人足端处于支撑相时，足端与跟关节的纵向距离保

持恒定的直线行走方式，使机器人足端轨迹为平行于机体

的直线轨迹，如图１所示。而对于机器人足端处于摆动相

时，如何在空间中运动，并没有进行深入的研究。

文献 ［１４］采用一种改进Ｂ样条曲线的方法进行机器人
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图１　机器人直线行走方式

足端轨迹规划，该方法能够有效提高机器人足端空间轨迹

的平滑性，但所拟合的曲线不会经过其控制点，因此控制

精度不高。

本文以水下爬游机器人为研究对象，为了使机器人具

有良好的水下爬行运动能力，采用了一种直线和曲线相结

合的机器人足端空间运动轨迹；利用四阶多项式和六阶多

项式分别对水下爬游机器人足端轨迹进行规划，由于六阶

多项式所规划的轨迹曲线包含其加速度约束比四阶多项式

所规划的轨迹曲线包含的约束条件多，所以六阶多项式更

适合用于本文所提出的足端空间运动轨迹规划。通过对机

器人足端速度以及加速度的约束，使机器人足端轨迹在直

线和曲线连接处的速度连续，解决了机械腿在运动过程中

的抖动问题，使机械腿能够柔顺运动。

１　水下爬游机器人整体结构及建模

水下爬游机器人兼顾水中巡游和海底爬行运动能力，

爬游机器人能够在复杂的海底环境中运动，其运动控制系

统起到了至关重要的作用。运动控制系统在接收到爬行运

动指令后，按照规划的运动步态解算出机器人各腿关节电

机的角度，将解算结果通过多轴管理器发送至各关节电机，

使机器人实现爬行运动。图２为水下爬游机器人整体结构

示意图。

图２　水下爬游机器人整体结构

运动学建模是进行机器人轨迹规划及运动控制的基础。

根据水下爬游机器人的结构，建立机器人的机体模型如图３

所示。图中①、②、③、④分别表示爬游机器人的四条腿：

①－左前腿、②－左后腿、③－右后腿、④－右前腿。机

体坐标系的原点是爬游机器人的机体重心，犡犫 正向指向机

器人前进方向，犢犫正向指向右移方向，犣犫正向垂直犡犫犗犢犫平

面竖直向上。犱１表示前腿／后腿沿犗犢犫 轴偏移量，犱２ 表示前

腿／后腿沿犗犡犫轴偏移量。

根据水下爬游机器人模型，对其进行运动学分析，利

用数学方法推导出爬游机器人的正、逆运动学解［１５１６］，为

图３　水下爬游机器人机体模型

水下爬游机器人运动控制奠定基础。

本文主要研究水下爬游机器人足端轨迹规划，首先需

要求解机器人逆运动学。所谓逆运动学，即已知机器人足

端在机体坐标系犡犫犗犢犫 下的位置坐标，反解出各腿关节角

的过程［１７］。已知腿部足端在机体坐标系下的坐标为 （狓，狔，

狕），在求解跟关节处转角θ１的大小时，首先做出其单腿结构

图，如图４ （ａ）所示，（狓，狔）表示足端在机体坐标系犡犫犗犢犫

下的坐标，犇为腿在支撑走一步过程中形成的足端轨迹与跟

关节保持的恒定间隔距离，由正切函数定义：

θ１＝犪ｔａｎ
狔－犱２
狓＋犱（ ）１ （１）

　　在求解肩关节处转角θ２ 和膝关节处转角θ３ 时，对机械

腿进行后视投影，得到在犢犫犗犣犫平面的结构图，如图４ （ｂ）

所示，（狔，狕）为腿在该平面下的足端坐标，犫为足端在支撑走

一步过程中，该腿跟关节与足端的连线距离，它与图４ （ａ）

中犇的关系是：

犫ｃｏｓθ１＝犇 （２）

图４　机器人腿部结构

解得θ２的值为：

θ２＝犪ｔａｎ
ｓｉｎ（θ２＋α）

ｃｏｓ（θ２＋α（ ））－犪ｔａｎ
狕

犫－犾（ ）１ （３）
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　　同样的方法求解θ４，

ｃｏｓθ４＝
犾２２＋犾

２
３－（狕

２
＋（犫－犾１）

２）

２犾２犾３
（４）

θ４＝犪ｔａｎ
１－ｃｏｓ

２
θ槡 ４

ｃｏｓθ（ ）４

（５）

　　则： θ３＝π－θ４ （６）

２　水下爬游机器人足端轨迹规划算法

水下爬游机器人足端轨迹规划所要解决的是机器人在爬

行时的单腿足端轨迹生成问题，规划的意义在于既满足机器

人运动的需要，又能根据机器人的结构、运动及动力特性对

其运动进行约束，从而保证了机器人有序、稳定的运动。

通常机器人在运动的过程中与地面接触时会产生一定

冲击，为了保证机械腿摆动过程中具有良好的启动和制动

特性，减小足端与地面的冲击力，所以运动轨迹曲线除了

规划足端参考点的起始点和终止点的位置外，还需要规划

以上两点的速度和加速度特性。以往机器人爬行过程中的

足端轨迹一般采用典型的直线型轨迹或者抛物线型轨

迹［１８２０］，如图５所示。但是直线型轨迹在机械腿的柔顺控

制方面表现较差，所以一般用抛物线型轨迹代替直线型轨

迹，抛物线型轨迹不但解决了机械腿的柔顺控制问题而且

具有更好的跃障能力，但是抛物线型轨迹在与地面接触或

离开地面时足端会与地面产生一个切向力，会对机械腿关

节和足端造成严重的机械磨损。

图５　典型机械腿末端轨迹曲线

本文提出一种曲线和直线相结合的足端轨迹。如图６所

示为机械腿运动一个周期内，足端在空间的运动轨迹示意

图，当机器人处于静止状态时，足端端点为规划轨迹的中

点，狓为前进方向，狕为竖直抬起方向，狔方向为恒定值。

为了更好的研究足端轨迹在空间中的特性，把图６中的轨

迹划分为４个阶段，分别为摆动相的抬起阶段 （ＡＢ）、摆动

阶段 （ＢＣＤ）、下落阶段 （ＤＥ）和支撑相的支撑平移阶段

（ＥＡ），当机器人进行爬行运动时，机械腿末端始终处于空

间中规划轨迹上的一点，并且满足一定的速度、加速度约

束条件。

对于直线型轨迹，可以用简单的三次多项式策略进行

规划，其形式为：

狊（狋）＝犮０＋犮１狋＋犮２狋
２
＋犮３狋

３ （７）

　　在时间犜内足端从起点运动到终点，在起始处施加约

束条件狊（０）＝狊′（０）＝０，在终点处施加狊（犜）＝狊′（犜）＝０的

约束。在狋＝０和狋＝犜时，对上式求导得：

狊′（狋）＝犮１＋２犮２狋＋３犮３狋
２ （８）

　　通过以上４个约束条件求得多项式系数：犮０＝０，犮１＝０，

图６　爬游机器人足端空间轨迹

犮２＝３／犜
２，犮３＝－２／犜，但是本文所设计的足端轨迹存在曲线

线段，需要确定一个中间点，如图６中的犆点，所以采用

四阶多项式来描述轨迹曲线：

狊（狋）＝犮０＋犮１狋＋犮２狋
２
＋犮３狋

３
＋犮４狋

４ （９）

　　四阶多项式可以由起始点位置和速度，终止点位置和

速度以及中间点位置唯一确定。但爬游机器人腿部控制还

需要考虑轨迹起止点和终止点的加速度约束，所以选用六

阶多项式来求解轨迹曲线，其数学表达为：

狊（狋）＝∑
６

犻＝０

犮犻狋
犻 （１０）

　　末端速度为：

狏（狋）＝∑
６

犻＝１

犻犮犻狋
犻－１ （１１）

　　末端加速度为：

犪（狋）＝∑
６

犻＝２

犻（犻－１）犮犻狋
犻－２ （１２）

　　当机器人足端处于摆动相时，假设所需要的时间是狋狑，

起始抬起时刻为狋０ ＝０，向前摆动和竖直下落时刻为狋１ ＝

狋狑／４、狋２＝３狋狑／４，足端抛物线摆动所用时间为狋＝狋狑／２。

以竖直抬起阶段ＡＢ段为例，六次多项式轨迹曲线求解

方程：

狊（狋０）＝犮０

狏（狋０）＝犮１

犪（狋０）＝２犮２

狊（狋１／２）＝犮０＋犮１（狋１／２）＋…＋犮６（狋１／２）
６

狊（狋１）＝犮０＋犮１狋１＋… ＋犮６狋１
６

狏（狋１）＝犮１＋２犮２狋１＋… ＋６犮６狋１
５

犪（狋１）＝２犮２＋６犮３狋１＋…＋３０犮６狋１

烅

烄

烆
４

（１３）

　　然后利用轨迹曲线约束条件，即起止时刻的位置狊（狋０）、

狊（狋１），速度狏（狋０）、狏（狋１），加速度犪（狋０）、犪（狋１）以及中间时刻的

位置狊（狋１／２）就可以唯一确定一组解犮０、犮１、犮２、犮３、犮４、犮５、犮６。

３　水下爬游机器人足端轨迹仿真与分析

针对本文提出的机器人足端轨迹，采用高阶多项式对

其进行仿真分析，然后对多段轨迹连接点处的速度问题以

及机器人足端抬起和下落过程中机械腿的抖动问题进行分

析，通过设置相关运动参数，优化机器人足端轨迹速度以

及加速度特性，使机器人在爬行过程中具有良好的运动控

制性能。
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３１　机器人足端轨迹规划仿真分析

本文所采用的水下爬游机器人足端轨迹中每一段都相

对独立，当约束条件中每一段的起始点速度和加速度，终

止点速度和加速度都为０时，根据机械腿结构和其相关运

动参数，求得爬游机器人爬行一步的轨迹曲线方程，如式

（１４）、（１５）和 （１６）：

狔＝－１２８ （１４）

狓＝

－３０（０≤狋＜１）

－３０＋７５狋
３
－５６．２狋

４
＋１１．２狋

５（１≤狋＜３）

３０（３≤狋＜４）

３０－９．３狋
３
＋３．５狋

４
－０．３狋

５（４≤狋＜８

烅

烄

烆 ）

（１５）

狕＝

７０－１００狋
３
＋１５０狋

４
－６０狋

５（０≤狋＜１）

６０－８０狋
３
＋１２０狋

４
－６０狋

５
＋１０狋

６（１≤狋＜３）

６０＋１００狋
３
－１５０狋

４
＋６０狋

５（３≤狋＜４）

７０（４≤狋＜８

烅

烄

烆 ）

（１６）

　　利用上述轨迹曲线方程，画出爬游机器人足端轨迹曲

线如图７ （ａ）所示，图７ （ｂ）为利用四阶多项式求解得到

的机器人足端空间轨迹曲线。对比图７ （ａ）、图７ （ｂ）中所

示曲线并不能明显看出六阶多项式规划得到曲线的优势，

分别对图７ （ａ）、图７ （ｂ）中机器人足端轨迹曲线求二阶

导，得到爬游机器人足端在空间中的加速度曲线，如图８

（ａ）、８ （ｂ）所示。由于狔分量在整个运动过程中保持恒定

不变，所以只对轨迹狕分量和狓分量的加速度进行讨论。

图７　爬游机器人足端轨迹曲线

对比分析图８ （ａ）、图８ （ｂ），在整个运动过程中，利

用六阶多项式规划得到的曲线加速度比四阶多项式规划得

到的曲线加速度更光滑，而且加速度不会发生突变，这为

机器人的柔顺控制奠定了基础。另外，在整个运动结束时

刻，由于六阶多项式对机器人足端轨迹加速度存在约束作

用，所以曲线加速度为０，而四阶多项式求解得到的加速度

是一个不等于０的值，这样的加速度值会影响到下一阶段

的运动控制，会使机械腿产生抖动，进而影响机器人整体

运动控制效果。

综上所述，六阶多项式不但可以约束机器人足端轨迹

位置，还可以约束轨迹的速度以及加速度，因此，更适合

本文所提出的水下爬游机器人足端轨迹规划。

六阶多项式所规划得到的轨迹曲线能够满足本文所研

究的机器人足端轨迹曲线的性能要求。但结合图７ （ａ）和

图８ （ａ）分析可知，首先在图７ （ａ）中机器人足端轨迹曲

图８　爬游机器人足端加速度曲线

线在狕方向存在抖动；其次由于每执行完一段独立的轨迹，

机器人足端速度就会为０。当机器人足端从犃 点运动到犅

点时速度就会为０，从犅点经过犆 点运动到犇 点，整个过

程中起始点和终止点机械腿末端的速度都为０，所以在图８

（ａ）中，加速度曲线连续上下波动。如果机械腿末端在犃犅

段运动结束之后保持匀速进入犅犆犇 段，在犅点附近加速度

则保持为０不变化。根据牛顿第二定律犉＝犿犪，当加速度

为０时，机械腿关节电机力矩也等于０，这将意味着在整个

运动过程中机械腿所消耗得能量将会减小。同时会消除两

段轨迹连接处加速度连续波动问题，为机械腿的柔顺控制

提供良好的基础。

３２　机器人足端轨迹优化仿真分析

考虑到机器人在海底爬行运动时，会遇到各种复杂地

形，为了使机器人适应不同地形，机械腿在抬起阶段速度

快，而下落阶段速度缓慢，防止机器人足端与地面发生刚

性接触。

根据以上分析，对机器人足端轨迹进行优化，重新设定

机器人足端轨迹直线与曲线连接点处的约束条件为：狏＝狏狋（狏狋

≠０）、犪＝０，同时使机器人足端抬起阶段，即犃犅段时间缩

短，而下落阶段，即犇犈段时间增加，得到如图９所示为优

化后的爬游机器人足端轨迹曲线与未优化的轨迹曲线图。

图９　优化前后机器人足端轨迹曲线

如图９所示，前４ｓ内机器人足端处于摆动相，优化后

的轨迹曲线中消除了狕分量的波动，而且比未优化的轨迹

曲线提前到达了指定位置，后４ｓ机器人处于支撑相，优化

后和优化前的曲线没有明显差别。而优化后的狓分量相对

于未优化之前响应时间缩短。对图９中轨迹曲线狓分量和狕

分量求导得到轨迹的速度曲线如图１０所示，对比分析图１０

中优化前和优化后的速度曲线可知，优化后狕分量速度在
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机器人足端初始抬起阶段比未优化的速度值更大，而且在

机器人足端摆动和下落阶段其波动性明显要小于优化前的

值，这会使得机械腿足端的速度控制更加柔顺。另外，图

１０中狓分量在足端抬起阶段相对于未优化的轨迹曲线其响

应时间更短，而在下落阶段其所用时间延长，从而为足端

接触地面过程中的运动控制提供条件。

图１０　优化前后机器人足端速度

对图９中的机器人足端轨迹曲线求二阶导，得到相应

加速度曲线如图１１所示，图１１中优化后的狕分量加速度在

机器人足端抬起阶段其值明显大于未优化的加速度值，而

且在摆动阶段和下落阶段加速度波动的幅值明显小于优化

前。相比较优化前狓分量的加速度曲线，优化后的曲线响

应速度更快，这一现象符合前面所提到的机器人足端快抬

慢落的运动规律。

图１１　优化前后机器人足端加速度

由以上分析可以得出结论，利用优化后的六次多项式

轨迹规划方法所求解得到的足端轨迹曲线具有良好的运动

性能，为机器人运动控制奠定了基础。

根据Ｄ－Ｈ法则，结合爬游机器人机械腿结构参数建

立仿真模型，通过仿真得到机器人单腿足端在空间中的运

动轨迹，如图１２所示。图１２中机器人足端首先竖直抬起，

之后呈抛物线向前摆动，接着竖直下落进入支撑相，最后

机器人足端向后平移，使机器人机体向前运动，这符合本

文所规划的足端轨迹曲线。图１２中犃犅犆犇犈犃 为完整一步

的空间轨迹，而犗犅′犆′犇犈犗 为机器人足端从初始位置抬起

行走半步的空间轨迹。机器人从支撑状态开始运动和运动

结束时回到支撑状态都需要运动半步，保证机器人在运动

开始时和运动结束时处于支撑状态。

４　爬游机器人水池爬行运动实验

基于以上所述机器人足端轨迹规划方法，经过仿真验

图１２　爬游机器人足端仿真运动轨迹

证后，进一步在深度为２０ｍ的水池环境中利用机器人实物

样机进行试验。试验中机器人进行前进爬行运动，运动过

程如图１３所示，通过水面观察和水下相机记录，表明水下

爬游机器人具有良好的爬行运动能力，且在运动过程中机

械腿不再出现抖动，验证了本文所提出的基于高阶多项式

的机器人足端轨迹规划算法的可行性和有效性。

图１３　爬游机器人前进爬行运动

机器人在水底进行前进爬行运动时，其腿部各关节角

度变化如图１４所示。定义机体中心为机器人参考原点，各

机械腿顺时针方向转动为机械腿跟关节的正方向，图１４

中，从起始点开始左前腿和右前腿跟关节角度都减小，而

左后腿和右后腿跟关节角度都增大，说明机器人右前腿和

左后腿处于摆动前进状态，左前腿和右后腿处于支撑向后

状态。肩关节和膝关节随时间发生周期性变化以保证机器

人足端在空间中始终处在同一平面内运动。

图１４　机器人前进爬行运动时各腿关节角度
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５　结束语

为了对爬游机器人足端轨迹进行合理规划，本文首先

根据爬游机器人的整体结构研究并建立了机器人运动学数

学模型；然后分析了四阶多项式和六阶多项式对机器人足

端轨迹曲线的可控性，运用基于六阶多项式的机器人足端

轨迹规划算法，解决了直线轨迹和曲线轨迹连接处的速度

不连续问题，使机械腿在运动过程中更加柔顺；之后建立

机械腿仿真模型，通过仿真验证了算法的有效性。最后利

用爬游机器人实物样机在水池中稳定爬行运动，验证了本

文所提出的高阶多项式机器人足端轨迹规划方法的有效性。
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［６］ＫＡＬＡＫＲＩＳＨＮＡＮ Ｍ，ＢＵＣＨＬＩＪ，ＰＡＳＴＯＲＰ．Ｌｅａｒｎｉｎｇ，

ｐｌａｎｎｉｎｇ，ａｎｄｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｑｕａｄｒｕｐｅｄｌｏｃｏｍｏｔｉｏｎｏｖｅｒｃｈａｌｌｅｎｇｉｎｇ

ｔｅｒｒａｉｎ ［Ｊ］．ＴｈｅＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＲｏｂｏｔｉｃｓＲｅｓｅａｒｃｈ，

２０１１，３０ （２）：２３６ ２５８．

［７］姜　立．多关节机器人运动学与轨迹规划及仿真研究 ［Ｄ］．长

春：吉林大学，２０１６．

［８］余秋蕾．七自由度冗余机械臂轨迹规划与跟踪技术研究 ［Ｄ］．

武汉：华中科技大学，２０１６．

［９］ＷＡＬＴＯＮＤＪ，ＭＥＥＫＤＳ．Ａｆｕｒｔｈｅｒｇｅｎｅｒａｌｉｚａｔｉｏｎｏｆｐｌａｎａｒ

ｃｕｂｉｃＢｅｚｉｅｒｓｐｉｒａｌ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｌａｎｄＡｐｐｌｉｅｄ

Ｍａｔｈｅｍａｔｉｃｓ，２０１２，２３６ （１１）：２８６９ ２８８２．

［１０］ＳＩＭＢＡＫＲ，ＵＣＨＩＹＡＭＡＮ，ＳＡＮＯＳ．Ｒｅａｌ－ｔｉｍｅｓｍｏｏｔｈ

ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｇｅｎｅｒａｔｉｏｎｆｏｒｎｏｎｈｏｌｏｎｏｍｉｃ ｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔｓｕｓｉｎｇ

Ｂéｚｉｅｒｃｕｒｖｅｓ［Ｊ］．ＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＣｏｍｐｕｔｅｒ－ＩｎｔｅｇｒａｔｅｄＭａｎｕ

ｆａｃｔｕｒｉｎｇ．２０１６（４１）３１ ４２．

［１１］ＨＥＪ，ＺＨＵＬ，ＬＥＩＣ．Ｔｉｍｅ－ｏｐｔｉｍａｌＴｒａｊｅｃｔｏｒｙＰｌａｎｎｉｎｇｏｆ

６－ＤＯＦＲｏｂｏｔｂａｓｅｄｏｎＧｅｎｅｔｉｃＡｌｇｏｒｉｔｈｍ ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＴｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ，２０１５，３９ （９）：４１ ４５．

［１２］李国洪，王远亮．基于Ｂ样条和改进遗传算法的机器人时间

最优轨迹规划 ［Ｊ］．计算机应用与软件，２０２０，３７ （１１）：

２１５ ２２３．

［１３］魏　超，刘卫东，俞　键，等．基于水下六足机器人腿部运

动控制问题研究 ［Ｊ］．西安．计算机测量与控制，２０１９，２７

（１）：６５ ７０．

［１４］董甲甲，王太勇，董靖川，等．改进Ｂ样条曲线应用于６Ｒ机

器人轨迹优化 ［Ｊ］．中国机械工程，２０１８，２９ （２）：１９３ ２００．

［１５］钱东海，王新峰，赵　伟，等．基于旋量理论和Ｐａｄｅｎ－Ｋａｈ

ａｎ子问题的６自由度机器人逆解算法 ［Ｊ］．机械工程学报．

２００９，４５ （９）：７２ ７６．

［１６］韩　磊，刁　燕，张希斌，等．基于改进牛顿迭代法的手腕偏

置型六自由度关节机器人逆解算法 ［Ｊ］．机械传动．２０１７，

４１ （１）：１２７ １３０．

［１７］徐　扣．六自由度机械臂的逆运动学求解与轨迹规划研究

［Ｄ］．广州：广东工业大学，２０１６．

［１８］陈广广．基于并联驱动腿的六足机器人设计与分析 ［Ｄ］．秦

皇岛：燕山大学，２０１６．

［１９］ＷＡＮＧＺＹ，ＤＩＮＧＸＬ，ＲＯＶＥＴＴＡＡ．Ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｙｐｉｃａｌ

ｌｏｃｏｍｏｔｉｏｎｏｆａｓｙｍｍｅｔｒｉｃｈｅｘａｐｏｄｒｏｂｏｔ ［Ｊ］．Ｒｏｂｏｔｉｃａ，

２０１０，２８ （６）：８９３ ９０７．

［２０］刘文文．六自由度工业机器人的动态特性仿真与实验研究

［Ｄ］．沈阳：东北大学，
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［９］ＵＩＧＬＩＮＧＳＪＲＲ，ＳＡＮＤＥＫＥＡ，ＧＥＶＥＲＳＴ，ｅｔａｌ．Ｓｅｌｅｃ

ｔｉｖｅＳｅａｒｃｈｆｏｒＯｂｊｅｃｔＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆ

ＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎ，２０１３，１０４ （２）：１５４ １７１．

［１０］ＧＩＲＳＨＩＣＫ Ｒ．ＦａｓｔＲ－ＣＮＮ ［Ｃ］／／Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆ２０１５

ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎ，２０１５：

１４４０ １４４８．

［１１］ＲＥＮＳ，ＨＥＫ，ＧＩＲＳＨＩＣＫＲ，ｅｔａｌ．ＦａｓｔｅｒＲ－ＣＮＮ：Ｔｏ

ｗａｒｄｓＲｅａｌ－ＴｉｍｅＯｂｊｅｃｔＤｅｔｅｃｔｉｏｎｗｉｔｈＲｅｇｉｏｎＰｒｏｐｏｓａｌＮｅｔ

ｗｏｒｋｓ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＰａｔｔｅｒｎＡｎａｌｙｓｉｓ＆ Ｍａ

ｃｈｉｎｅＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ，２０１７，３９ （６）：１１３７ １１４９．

［１２］张　毅，龚致远，韦文闻．基于改进ＦａｓｔｅｒＲ－ＣＮＮ模型的

交通标志检测 ［Ｊ］．激光与光电子学进展，２０２０，５７ （１８）：

１７３ １８１．

［１３］ＸＩＥＨ，ＣＨＥＮＹ，ＳＨＩＮＨ．Ｃｏｎｔｅｘｔ－ａｗａｒｅｐｅｄｅｓｔｒｉａｎｄｅ

ｔｅｃｔｉｏｎｅｓｐｅｃｉａｌｌｙｆｏｒｓｍａｌｌ－ｓｉｚｅｄｉｎｓｔａｎｃｅｓｗｉｔｈＤｅｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎ

ＩｎｔｅｇｒａｔｅｄＦａｓｔｅｒＲＣＮＮ （ＤＩＦＲ－ＣＮＮ）［Ｊ］．ＡｐｐｌｉｅｄＩｎｔｅｌ

ｌｉｇｅｎｃｅ，２０１９，４９ （３）：１２００ １２１１．

［１４］宁柏锋．基于深度学习的无人机巡检图像销钉故障检测 ［Ｊ］．

计算机测量与控制，２０１９，２７ （１１）：２５ ２９．

［１５］吴雯雯，陈振林．基于蒙特卡洛ｋ－ｍｅａｎｓ聚类算法的舰船器材

分类研究 ［Ｊ］．计算机测量与控制，２０２０，２８（４）：２２２ ２２６．

［１６］汤国安．我国数字高程模型与数字地形分析研究进展 ［Ｊ］．

地理学报，２０１４，６９ （９）：１３０５ １３２５．

［１７］ＨＥＫ，ＺＨＡＮＧＸ，ＲＥＮＳ，ｅｔａｌ．Ｄｅｅｐｒｅｓｉｄｕａｌｌｅａｒｎｉｎｇｆｏｒ

ｉｍａｇｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ［Ｃ］／／ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＩＥＥＥｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ

ｏｎｃｏｍｐｕｔｅｒｖｉｓｉｏｎａｎｄｐａｔｔｅｒｎｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ，２０１６：７７０ ７７８．

［１８］晏班夫，徐观亚，栾　健，等．基于ＦａｓｔｅｒＲ－ＣＮＮ与形态

法的路面病害识别 ［Ｊ／ＯＬ］．中国公路学报：１－１４ ［２０２１－

０４－２４］． （２０２１－０３－３０）．ｈｔｔｐ：／／ｋｎｓ．ｃｎｋｉ．ｎｅｔ／ｋｃｍｓ／ｄｅ

ｔａｉｌ／６１．１３１３．ｕ．２０２００８２８．１１１３．００２．ｈｔｍｌ．

［１９］ＲＵＳＳＡＫＯＶＳＫＹＯ，ＤＥＮＧＪ，ＳＵＨ，ｅｔａｌ．ＩｍａｇｅＮｅｔＬａｒｇｅ

ＳｃａｌｅＶｉｓｕａｌＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎＣｈａｌｌｅｎｇｅ［Ｊ］．Ｉｎｔｅｒｎａｔ－ｉｏｎａｌＪｏｕｒ

ｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎ，２０１５，１１５ （３）：２１１ ２５２．

［２０］马　悦，宋英进，张文诗，等．空间剖分提取山顶点的方法

［Ｊ］．测绘科学技术学报，２０１５，３２ （４）：４３３ ４３６．
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