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成果摘要： 

该项目主要研究柔性机器人的动力学问题。在柔性机械臂的早期研究中，大多数假设臂的弹性变形不影响臂的刚性运

动，即柔性机械臂的运动可视为臂的弹性运动和臂的刚性运动的迭加，从而在求解中可将弹性变量与关节变量分离，以

减小求解难度。但当机机械臂为细长且高速运动时，就不能忽视臂的刚性运动和弹性运动的非线性偶合效应。所以研究

刚性运动和弹性运动耦合的柔性机械臂动力学是有实际意义的。该项目对柔性机械臂的动力学建模及动力响应进行了较

深入系统的研究。给出了柔性机械臂的一种通用建摸方法。首先对机械臂关节运动和连杆的弹性变形利用4×4齐次变换

矩阵来建立柔性机械臂的运动学方程，运用拉格朗日方程结合有限元方法建立柔性机械臂的刚体运动和弹性变形之间的

耦合影响的非线性动力学方程，针对两杆柔性机械臂进行了动力学响应的仿真计算，仿真结果表明了该方法的正确和有

效性。在利用该项目研究的动力学建模基础上，又进行了柔性机械臂的控制研究，并已申请到部教育司科研基金。可

见，通过该项目的研究，对申请较高一级的科研项目创造了良好的条件，同时也为今后的科研工作打下了更坚实的基

础。 
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