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 تقدیر و تشکر

حمد و سياس خداوند متعال را که به انسان حکمت و دانش آموخت تا خود را بشناسد آنگاه خدای خود 

گويم که در دوران تحصیل خود از نعمت اخلاق، تجربه و دانش استاد ارجمند  را. خدای را سياس مي

نظرات جامع و کلیدی ايشان در جای جای  های فراوان بردم. نقطه بهره مرتضي دردلجناب آقای دکتر 

اين تحقیق، نحوه فکر کردن و رويارويي ص ورانه با مسائل علمي را به من آموخت. از خداوند منان آرزوی 

حمیدرضا محمدی موفقیت در تمامي مراحل زندگي برای ايشان خواستارم. همچنین از جناب آقای دکتر 

کمال تشکر و قدرداني را دارم و از خداوند متعال آرزوی محمد حسن قاسمي آقای دکتر جناب و  دانیالي

در پايان از تمام عزيزاني که با همفکری و مساعدت خود باعث  توفیق روزافزون ايشان را خواستارم.

ی همگان تعالي برا نمايم و از درگاه باری ی اينجانب شدند، تشکر و قدرداني مي نامه پیشرفت مراحل پايان

 سلامتي و موفقیت مسئلت دارم.

 

 

 

 

 

  



 

 

 چکیده

ها ‬رونده، تلاش برای حفظ تعادل و جلوگیری از افتادن آن‬های راه‬ترين مساله در استفاده از ربات‬مهم

های غیرفعال ‬رونده‬کنند، راه‬های دوپای متداول که از مفاصل محرک استفاده مي‬. برخلاف ساير رباتاست

روند. اين ‬ه تحريک خارجي و يا ورودی کنترلي بر روی يک شیب کوچک راه ميبدون اعمال هر گون

   قدری مهم رو، انتخاب شرايط اولیه مناسب به ‬ها به شرايط اولیه بسیار حساس هستند. از اين‬رونده‬راه

تواند موجب پايداری يا ناپايداری ربات گردد. از سوی ديگر، با افزايش شیب و ايجاد  است که مي

رود. در ‬های ربات به سمت آشوبي شدن و ناپايداری پیش مي‬های بالا، گام‬های حرکتي در سرعت‬قاقانش

ها، تعیین شرايط اولیه مناسب برای سیکل حدی مرت ه اول گام پايدار و حتي ‬راستای رفع اين محدوديت

های ‬رونده‬راه دهد.‬تشکیل مينامه را ‬های تند اهداف اين پايان‬چنین کنترل ناپايداری بر شیب‬هم‬ناپايدار و 

اند. دو روش به ترتیب برم نای ‬غیرفعال مورد بررسي با دو شکل کف پای سوزني و منحني انتخاب شده

حل معادلات ديفرانسیل غیرخطي در قالب يک مساله مقدار مرزی و تعیین تابع گام ربات به شیوه 

های گام مرت ه ‬مناسب و دستیابي به سیکل سازی با روش تفاضل محدود برای تعیین شرايط اولیه‬گسسته

، دو به کمک شرايط اولیه حاصل از اين دو روش های حدی‬است. پس از يافتن سیکل‬اول پیشنهاد شده

های ‬ديدگاه متداول پايداری سیکلي و تعادل براساس مفهوم نقطه گشتاور صفر در بررسي پايداری چرخه

مشخص های موردنظر ‬رباتموقعیت نقطه گشتاور صفر اس ه با محاست. ‬گام مورد استفاده قرار گرفته

های ‬، شیوهدر نتیجهکارايي ندارد.  های غیرفعال‬رونده‬پايداری راهدر تحلیل  مربوطه گرديد که معیار

 حالت کنترل فیدبکهای روش گشتاور محاس ه شده، ‬به نامپايداری سیکلي کنترلي ديگری براساس 

ها ‬های تند سطح معرفي شد. نتايج بررسي‬های ناپايدار در شیب‬سازی گامجهت پايدارای ‬پیوسته و لحظه

 کنترلن میزان انرژی به تري‬ای توانسته با صرف کم‬لحظه حالت فیدبک که روش کنترل دهد‬ميان نش

 بيردازد.در لحظه برخورد پا با سطح  ناپايدارهای ‬گام

 

  حدی، پايداری، کنترلرونده غیرفعال، شرايط اولیه، سیکل ‬راه کلمات کلیدی:
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 مشخصات و مسطح یپا کف با رونده راه مدل فاز یفضا نمودار( ب) کوتاه گام اول مرت ه یحد کلیس( الف): 56-9  کلش

        ̅   ̅           ̅                     . ........................................................................................229 

 یحد کلیس بلند گام کي یبرا زمان برابر در رونده‬راه یپاها یا‬هيزاو یها‬سرعت( ب) هيزاو( الف) نمودار: 57-9  شکل

̅       ‬ مشخصات و مسطح یپا کف با رونده راه اول مرت ه      ̅   ̅  225... .انيراد 773/7 بیش در        

̅       مشخصات و مسطح یپا کف با رونده‬راه مدل اول مرت ه بلند گام تناوب دوره رییتغ: 58-9  شکل  یبرا   
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