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(57)摘要

本发明公开了一种仿真人机器人的仿人动

作映射与实现方法，包括：采集多组人体手臂的

运动数据，每组运动数据包括：手臂运动速度、运

动角度和运动加速度；根据多组运动数据的加速

度判断手臂的运动趋势，统计多组运动数据，根

据统计数据和运动趋势，建立人体手臂单关节的

速度模型，根据立人体手臂单关节的速度模型建

立人体手臂单关节的角度与时间和速度模型；运

动趋势包括：手臂加速运动、手臂匀速运动和手

臂减速运动；将人体手臂单关节的角度与时间和

速度模型运用到仿真人机器人手臂的运动中，使

仿真人机器人模拟人体手臂运动状态。本发明实

了现仿真人机器人手臂运动形态的流畅和高度

与真人相似。
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1.仿真人机器人的仿人动作映射与实现方法，其特征在于，包括：

步骤一、采集多组人体手臂的运动数据，每组运动数据包括：手臂的运动速度、运动角

度和运动加速度；

步骤二、根据多组运动数据中的运动加速度判断手臂的运动趋势，统计多组运动数据，

根据统计数据和运动趋势，建立手臂单关节的速度模型式(1)，根据手臂单关节的速度模型

建立手臂单关节的角度与时间和速度模型式(2)；

其中，运动趋势包括：手臂加速运动、手臂匀速运动和手臂减速运动；

v为手臂运动速度，f(t)为速度函数，f1为手臂运动处于加速时的速度函数，f2为手臂

运动处于匀速时的速度函数，f3为手臂运动处于减速时的速度函数，θ为手臂运动的角度，

t、tn1、tn2、t1和t2为运动时间；

步骤三、将手臂单关节的角度与时间和速度模型式(2)运用到仿真人机器人手臂的运

动中，使仿真人机器人模拟人体手臂运动状态；

所述步骤一中，采用光学式运动扑捉系统采集多组人体手臂的运动数据；

所述步骤二中，采用二次多项式统计拟合多组运动数据。
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仿真人机器人的仿人动作映射与实现方法

技术领域

[0001] 本发明涉及机器人仿人运动实现方法，特别涉及一种仿真人机器人的仿人动作映

射与实现方法。

背景技术

[0002] 仿真人机器人是现代的人形机器人，不仅外观像人，有人的模样，还能像人样活

动，有的仿真人机器人，不仅能运动，甚至自己去“想”，会思考，有智慧，属于智能机器人一

类。目前，对于仿真机器人手臂的单关节的运动规划，通常采用直线插值的方法，是按照起

点和终点的角度，采用插值方法进行中间时刻规划，由于人的关节运动是非线性的，这就导

致了线性规划出的单关节运动的关节运动是匀速的，跟人的关节运动差别太大。

发明内容

[0003] 本发明的一个目的是解决至少上述问题，并提供至少后面将说明的优点。

[0004] 本发明还有一个目的是提供一种仿真人机器人的仿人动作映射与实现方法，其实

现了仿真人机器人手臂运动形态的流畅和高度与真人相似。

[0005] 为了实现根据本发明的这些目的和其它优点，提供了一种仿真人机器人的仿人动

作映射与实现方法，包括：

[0006] 步骤一、采集多组人体手臂的运动数据，每组运动数据包括：手臂的运动速度、运

动角度和运动加速度；

[0007] 步骤二、根据多组运动数据中的运动加速度判断手臂的运动趋势，统计多组运动

数据，根据统计数据和运动趋势，建立手臂单关节的速度模型式(1)，根据手臂单关节的速

度模型建立手臂单关节的角度与时间和速度模型式(2)；

[0008] 其中，运动趋势包括：手臂加速运动、手臂匀速运动和手臂减速运动；

[0009]

[0010]

[0011] v为手臂运动速度，f(t)为速度函数，f1为手臂运动处于加速时的速度函数，f2为

手臂运动处于匀速时的速度函数，f3为手臂运动处于减速时的速度函数，θ为手臂运动的角

度，t、tn1、tn2、t1和t2为运动时间；

[0012] 步骤三、将手臂单关节的角度与时间和速度模型式(2)运用到仿真人机器人手臂

的运动中，使仿真人机器人模拟人体手臂运动状态。

[0013] 优选的是，所述的仿真人机器人的仿人动作映射与实现方法中，所述步骤一中，

[0014] 采用光学式运动扑捉系统采集多组人体手臂的运动数据。

[0015] 优选的是，所述的仿真人机器人的仿人动作映射与实现方法中，所述步骤二中，
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[0016] 采用二次多项式统计拟合多组运动数据。

[0017] 本发明至少包括以下有益效果：本发明中通过光学式运动扑捉系统采集多组人体

手臂的运动数据，判断手臂运动的运动趋势，建立仿真人机器人在单关节运动中，手臂的运

动的角度与速度和时间的模型，从而实现了仿真人机器人的手臂运动状态的流畅和高度与

真人相似；同时本发明中采用二次多项式统计拟合数据，避免了三次多项式中各参数物理

意义不明确的缺陷。

[0018] 本发明的其它优点、目标和特征将部分通过下面的说明体现，部分还将通过对本

发明的研究和实践而为本领域的技术人员所理解。

附图说明

[0019] 图1为本发明所述的手臂的运动时间与手臂的运动速度的关系曲线。

具体实施方式

[0020] 下面结合附图对本发明做进一步的详细说明，以令本领域技术人员参照说明书文

字能够据以实施。

[0021] 应当理解，本文所使用的诸如“具有”、“包含”以及“包括”术语并不配出一个或多

个其它元件或其组合的存在或添加。

[0022] 在现有技术中，对于仿真机器人单关节的运动规划，是按照起点和终点的角度，采

用插值方法进行中间时刻规划，通常采用直线插值的方法，

[0023] 如：θ1至θ2，运行时间为t，采样时间间隔为Vt，其中，θ1为运动的初始角度，θ2为运

动的终止角度，θi为手臂运动的中间角度，i为自然数；

[0024] 则：

[0025] 由于人的关节运动是非直线性的，这就导致了线性规划的缺点是：关节运动是匀

速的，跟人的关节运动差别太大。

[0026] 本发明针对上述问题提供了一种仿真人机器人的仿人动作映射与实现方法，包

括：

[0027] 步骤一、采集多组人体手臂的运动数据，每组运动数据包括：手臂的运动速度、运

动角度和运动加速度；

[0028] 步骤二、根据多组运动数据的加速度判断手臂的运动趋势，统计多组运动数据，根

据统计数据和运动趋势，如图1所示，建立手臂的运动速度和运动时间的曲线，其中，X轴为

运动时间，Y轴为运动速度，建立手臂单关节的速度模型式(1)，根据手臂单关节的速度模型

建立手臂单关节的角度与时间和速度模型式(2)；

[0029] 其中，运动趋势包括：手臂加速运动、手臂匀速运动和手臂减速运动；

[0030]

[0031]
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[0032] v为手臂运动速度，f(t)为速度函数，f1为手臂运动处于加速时的速度函数，f2为

手臂运动处于匀速时的速度函数，f3为手臂运动处于减速时的速度函数，θ为手臂运动的角

度，t、tn1、tn2、t1和t2为运动时间；

[0033] 步骤三、将手臂单关节的角度与时间和速度模型式(2)运用到仿真人机器人手臂

的运动中，使仿真人机器人模拟手臂运动状态。

[0034] 进一步，步骤一中，采用光学式运动扑捉系统采集多组手臂的运动数据。

[0035] 进一步，步骤二中，采用二次多项式统计拟合多组运动数据。

[0036] 尽管本发明的实施方案已公开如上，但其并不仅仅限于说明书和实施方式中所列

运用，它完全可以被适用于各种适合本发明的领域，对于熟悉本领域的人员而言，可容易地

实现另外的修改，因此在不背离权利要求及等同范围所限定的一般概念下，本发明并不限

于特定的细节和这里示出与描述的图例。
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图1
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