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引言



人口老龄化与下肢运动功能障碍患者数量增加

随着人口老龄化加剧，下肢运动功能障碍患者数量不断上升，对康复医疗的需求日益迫切。

传统康复治疗方法局限性

传统康复治疗方法如物理治疗、药物治疗等存在效果不稳定、治疗周期长等局限性。

下肢康复机器人的优势

下肢康复机器人能够提供个性化、精准化的康复治疗，减轻医护人员工作负担，提高患者

康复效果和生活质量。

研究背景与意义



国外在下肢康复机器人领域起步
较早，已经有多款成熟产品应用

于临床，如Lokomat、ReWalk等。

国外研究现状
国内下肢康复机器人研究起步较晚，
但近年来发展迅速，已有不少高校
和科研机构投入该领域的研究。

国内研究现状

随着人工智能、机器学习等技术的
不断发展，下肢康复机器人将更加
智能化、个性化，实现更精准的治
疗和更好的患者体验。

发展趋势

国内外研究现状及发展趋势



3. 构建一套完整的下肢康复机器

人控制系统，包括硬件设计、软

件编程和实验验证等。

2. 设计一种自适应的康复治疗方

案，根据患者的具体情况调整治

疗参数，提高治疗效果。

1. 提出一种基于极点配置算法的

控制策略，实现对下肢康复机器

人的高精度控制。

研究内容：本课题旨在设计一款

基于极点配置算法的下肢康复机

器人控制系统，实现对患者下肢

运动的精准控制和康复治疗。

创新点

本课题研究内容与创新点
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下肢康复机器人概述



下肢康复机器人是一种辅助人体下肢运动功能恢复和增强的

医疗设备，通过先进的控制算法和机械设计，实现对人体下

肢的精确运动控制，帮助患者完成康复训练和提高生活质量。

定义

根据结构和功能的不同，下肢康复机器人可分为外骨骼式、

座椅式和床式等多种类型。其中，外骨骼式下肢康复机器人

具有穿戴方便、运动自由度高等优点，是目前研究和应用最

为广泛的类型。

分类

下肢康复机器人定义与分类



下肢康复机器人主要由控制系统、驱动系统、传感器系统、机械结构等部分组成。其中，控制系统负责接收和处

理传感器信号，生成控制指令；驱动系统根据控制指令驱动机械结构运动；传感器系统实时监测患者和机器人的

状态，为控制系统提供反馈信息。

结构组成

下肢康复机器人通过采集患者的运动意图和生理信息，结合先进的控制算法，实现对患者下肢的精确运动控制。

在康复训练过程中，机器人可以根据患者的实际情况调整训练强度和难度，提供个性化的康复治疗方案。

工作原理

下肢康复机器人结构组成及工作原理



应用领域
下肢康复机器人广泛应用于神经康复、骨科康复、运动损伤康复等领域。针对

不同类型的患者和康复需求，下肢康复机器人可以提供定制化的治疗方案，帮

助患者恢复下肢运动功能，提高生活质量。

市场需求
随着人口老龄化加剧和康复医疗市场的不断扩大，下肢康复机器人的市场需求

持续增长。未来，随着技术的不断进步和应用的不断拓展，下肢康复机器人将

在更多领域发挥重要作用，为更多患者带来福音。

下肢康复机器人应用领域及市场需求
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极点配置算法原理及在控制系统中的应
用



极点配置算法是一种通过改变系统传递函数的极
点位置，从而改变系统动态性能的方法。

在控制系统中，传递函数的极点决定了系统的稳
定性、响应速度、超调量等性能指标。

通过极点配置算法，可以将系统的极点配置在期
望的位置，从而实现对系统性能的优化。

极点配置算法基本原理介绍



稳定性是控制系统的重要指标
之一，而传递函数的极点位置
与系统的稳定性密切相关。

通过极点配置算法，可以分
析控制系统的稳定性，并确
定使系统稳定的极点位置范

围。

在控制系统设计中，可以利用
极点配置算法来选择合适的控
制器参数，确保系统的稳定性

。

极点配置算法在控制系统稳定性分析中的应用
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