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成果摘要： 

同时考虑杆件及关节柔性，全面建立了平面及空间开链机械臂和闭链并联机器人动力学模型，为开发此领域奠定了基

础；首次提出了利用机构冗余特性改善和提高柔性机器人性能的新思想，并用多种规划方法有效地解决了柔性机器人运

动精度和振动控制的难题，从本质上提高了机器人性能；创新提出主动设计方法，成功实现了柔性机器人最优设计。该

成果达到国际先进水平，有力地推动了机器人学研究向前发展，在航空航天、先进设计及制造工程中有广阔应用前景。 
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