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［１］ＭＣＭＡＨＯＮＴＡ，ＣＨＥＮＧＧＣ．Ｔｈｅｍｅｃｈａｎｉｃｓｏｆｒｕｎｎｉｎｇ：ｈｏｗ
ｄｏｅｓｓｔｉｆｆｎｅｓｓｃｏｕｐｌｅｗｉｔｈｓｐｅｅｄ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＢｉｏｍｅｃｈａｎｉｃｓ，
１９９０，２３（Ｓ１）：６６．ＤＯＩ：１０．１０１６／００２１－９２９０（９０）９００４２－２

［２］ＤＩＣＫＩＮＳＯＮＭＨ，ＦＡＲＬＥＹＣＴ，ＦＵＬＬＲＪ，ｅｔａｌ．Ｈｏｗａｎｉｍａｌｓ
ｍｏｖｅ：ａｎｉｎｔｅｇｒａｔｉｖｅｖｉｅｗ［Ｊ］．Ｓｃｉｅｎｃｅ，２０００，２８８（５４６３）：１００．
ＤＯＩ：１０．１１２６／ｓｃｉｅｎｃｅ．２８８．５４６３．１００

［３］ＧＥＹＥＲ Ｈ， ＳＥＹＦＡＲＴＨ Ａ， ＢＬＩＣＫＨＡＮ Ｒ． Ｃｏｍｐｌｉａｎｔｌｅｇ
ｂｅｈａｖｉｏｕｒｅｘｐｌａｉｎｓｂａｓｉｃｄｙｎａｍｉｃｓｏｆｗａｌｋｉｎｇａｎｄｒｕｎｎｉｎｇ［Ｊ］．

ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＲｏｙａｌＳｏｃｉｅｔｙＢ：ＢｉｏｌｏｇｉｃａｌＳｃｉｅｎｃｅｓ，２００６，２７３
（１６０３）：２８６１．ＤＯＩ：１０．１０９８／ｒｓｐｂ．２００６．３６３７

［４］ＲＵＭＭＥＬＪ，ＢＬＵＭ Ｙ，ＳＥＹＦＡＲＴＨ Ａ．Ｒｏｂｕｓｔａｎｄｅｆｆｉｃｉｅｎｔ
ｗａｌｋｉｎｇｗｉｔｈｓｐｒｉｎｇｌｉｋｅｌｅｇｓ［Ｊ］．Ｂｉｏｉｎｓｐｉｒａｔｉｏｎ＆Ｂｉｏｍｉｍｅｔｉｃｓ，
２０１０，５（４）：０４６００４．ＤＯＩ：１０．１０８８／１７４８－３１８２／５／４／０４６００４

［５］ＷＨＩＴＴＩＮＧＴＯＮＢＲ，ＴＨＥＬＥＮＤＧ．Ａｓｉｍｐｌｅｍａｓｓｓｐｒｉｎｇｍｏｄｅｌ
ｗｉｔｈｒｏｌｌｅｒｆｅｅｔｃａｎｉｎｄｕｃｅｔｈｅｇｒｏｕｎｄｒｅａｃｔｉｏｎｓｏｂｓｅｒｖｅｄｉｎｈｕｍａｎ
ｗａｌｋｉｎｇ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＢｉｏｍｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００９，１３１
（１）：０１１０１３．ＤＯＩ：１０．１１１５／１．３００５１４７

［６］ＤＡＶＯＯＤＩＡ，ＭＯＨＳＥＮＩＯ，ＳＥＹＦＡＲＴＨＡ，ｅｔａｌ．Ｆｒｏｍｔｅｍｐｌａｔｅ
ｔｏａｎｃｈｏｒｓ：ｔｒａｎｓｆｅｒｏｆｖｉｒｔｕａｌｐｅｎｄｕｌｕｍｐｏｓｔｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｂａｌａｎｃｅ
ｔｅｍｐｌａｔｅｔｏａｄａｐｔｉｖｅｎｅｕｒｏｍｕｓｃｕｌａｒｇａｉｔｍｏｄｅｌｉｎｃｒｅａｓｅｓｗａｌｋｉｎｇ
ｓｔａｂｉｌｉｔｙ［Ｊ］．ＲｏｙａｌＳｏｃｉｅｔｙＯｐｅｎＳｃｉｅｎｃｅ，２０１９，６（３）：１８１９１１．
ＤＯＩ：１０．１０９８／ｒｓｏｓ．１８１９１１

［７］ＧＡＲＯＦＡＬＯＧ，ＯＴＴＣ，ＡＬＢＵＳＣＨ?ＦＦＥＲＡ．Ｗａｌｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｏｆ
ｆｕｌｌｙａｃｔｕａｔｅｄｒｏｂｏｔｓｂａｓｅｄｏｎｔｈｅＢｉｐｅｄａｌＳＬＩＰｍｏｄｅｌ［Ｃ］／／
ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＩＥＥＥ ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓ＆
Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ．ＳｔＰａｕｌ，ＭＮ：ＩＥＥＥ，２０１２：１４５６．ＤＯＩ：１０．１１０９／
ＩＣＲＡ．２０１２．６２２５２７２

［８］ＷＡＬＫＥＲＫ，ＨＡＵＳＥＲＨ．Ａｄａｐｔｉｎｇｓｔｉｆｆｎｅｓｓａｎｄａｔｔａｃｋａｎｇｌｅ
ｔｈｒｏｕｇｈｔｒｉａｌａｎｄｅｒｒｏｒｔｏｉｎｃｒｅａｓｅｓｅｌｆｓｔａｂｉｌｉｔｙｉｎｌｏｃｏｍｏｔｉｏｎ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＢｉｏｍｅｃｈａｎｉｃｓ，２０１９，８７（１）：２８．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．
ｊｂｉｏｍｅｃｈ．２０１９．０２．００９

［９］ＡＣＫＥＲＭＡＮ Ｊ，ＰＯＴＷＡＲ Ｋ，ＳＥＩＰＥＬ Ｊ．Ｓｕｓｐｅｎｄｉｎｇｌｏａｄｓ
ｄｅｃｒｅａｓｅｓｌｏａｄｓｔａｂｉｌｉｔｙｂｕｔｍａｙｓｌｉｇｈｔｌｙｉｍｐｒｏｖｅｂｏｄｙｓｔａｂｉｌｉｔｙ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＢｉｏｍｅｃｈａｎｉｃｓ，２０１７，５２（１）：３８．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．
ｊｂｉｏｍｅｃｈ．２０１６．１２．００１

［１０］ＱＩＮＪｉｎｇｗｅｉ，ＬＡＷＳＳ，ＹＡＮＧＱｉｎｇｓｈａｎ，ｅｔａｌ．Ｐｅｄｅｓｔｒｉａｎｂｒｉｄｇｅ
ｄｙｎａｍｉｃｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ，ｉｎｃｌｕｄｉｎｇｈｕｍａｎｐａｒｔｉｃｉｐａｔｉｏｎ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＳｏｕｎｄａｎｄＶｉｂｒａｔｉｏｎ，２０１３，３３２（４）：１１０７．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．ｊｓｖ．
２０１２．０９．０２１
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，２０１７：１７
ＧＡＯＹａｎａｎ．Ｂｉｐｅｄａｌｐｅｄｅｓｔｒｉａｎｓｉｎｄｕｃｅｄｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｖｉｂｒａｔｉｏｎｂａｓｅｄ
ｏｎｓｅｌｆｄｒｉｖｅｎｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｄ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＢｅｉｊｉｎｇＪｉａｏｔｏｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，
２０１７：１７

［１２］ＢＲＵＤＥＲＬＩＮ Ａ， ＣＡＬＶＥＲＴ Ｔ Ｗ． Ｇｏａｌｄｉｒｅｃｔｅｄ， ｄｙｎａｍｉｃ
ａｎｉｍａｔｉｏｎｏｆｈｕｍａｎｗａｌｋｉｎｇ［Ｃ］／／Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅ１６ｔｈＡｎｎｕａｌ
ＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔｅｒＧｒａｐｈｉｃｓａｎｄＩｎｔｅｒａｃｔｉｖｅＴｅｃｈｎｉｑｕｅｓ．Ｎｅｗ
Ｙｏｒｋ：ＡｓｓｏｃｉａｔｉｏｎｆｏｒＣｏｍｐｕｔｉｎｇＭａｃｈｉｎｅｒｙ，１９８９：２３３．ＤＯＩ：１０．
１１４５／７４３３４．７４３５７

［１３］ＳＴＲＯＧＡＴＺＳＨ．Ｎｏｎｌｉｎｅａｒｄｙｎａｍｉｃｓａｎｄｃｈａｏｓ：ｗｉｔｈａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ
ｔｏｐｈｙｓｉｃｓ，ｂｉｏｌｏｇｙ，ｃｈｅｍｉｓｔｒｙ，ａｎｄｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ［Ｍ］．２ｎｄｅｄ．
ＢｏｃａＲａｔｏｎ：ＣＲＣＰｒｅｓｓ，２０１８：２８１

［１４］ＬＥＥＣＲ，ＦＡＲＬＥＹＣＴ．Ｄｅｔｅｒｍｉｎａｎｔｓｏｆｔｈｅｃｅｎｔｅｒｏｆｍａｓｓ
ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｉｎｈｕｍａｎｗａｌｋｉｎｇａｎｄｒｕｎｎｉｎｇ［Ｊ］．ＴｈｅＪｏｕｒｎａｌｏｆ
ＥｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌＢｉｏｌｏｇｙ，１９９８，２０１（２１）：２９３５．ＤＯＩ：１０．１００７／
ｓ０００３６００５０１１７

［１５］ＤＡＮＧＨＶ，ＺＩＶＡＮＯＶＩＣ Ｓ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓａｔｉｏｎ ｏｆ
ｗａｌｋｉｎｇｌｏｃｏｍｏｔｉｏｎｏｎｒｉｇｉｄｌｅｖｅｌｓｕｒｆａｃｅｓｕｓｉｎｇｍｏｔｉｏｎｃａｐｔｕｒｅ
ｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＳｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，２０１５，９１（１）：１４１．ＤＯＩ：１０．
１０１６／ｊ．ｅｎｇｓｔｒｕｃｔ．２０１５．０３．００３

［１６］ＡＨＭＡＤＩＥ，ＣＡＰＲＡＮＩＣ，ＺＩＶＡＮＯＶＩＣＳ，ｅｔａｌ．Ｖｅｒｔｉｃａｌｇｒｏｕｎｄ
ｒｅａｃｔｉｏｎｆｏｒｃｅｓｏｎ ｒｉｇｉｄ ａｎｄ ｖｉｂｒａｔｉｎｇｓｕｒｆａｃｅｓｆｏｒｖｉｂｒａｔｉｏｎ
ｓｅｒｖｉｃｅａｂｉｌｉｔｙａｓｓｅｓｓｍｅｎｔｏｆｓｔｒｕｃｔｕｒｅｓ［Ｊ］．ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＳｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，
２０１８，１７２（１）：７２４．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．ｅｎｇｓｔｒｕｃｔ．２０１８．０６．０５９

［１７］ＲＡＣＩＣＶ，ＰＡＶＩＣ Ａ，ＢＲＯＷＮＪＯＨＮ ＪＭ Ｗ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ
ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎａｎｄａｎａｌｙｔｉｃａｌｍｏｄｅｌｌｉｎｇｏｆｈｕｍａｎｗａｌｋｉｎｇｆｏｒｃｅｓ：
ｌｉｔｅｒａｔｕｒｅｒｅｖｉｅｗ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｎｄａｎｄＶｉｂｒａｔｉｏｎ，２００９，３２６
（１／２）：５．ＤＯＩ：１０．１０１６／ｊ．ｊｓｖ．２００９．０４．０２０
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