
 

  控制与决策  2008年  第3期：324
ISSN 1001-0920
CN 21-1124/TP 

短文 

 

一种新的六自由度并联机器人分散控制方法 

傅绍文   姚郁    

(哈尔滨工业大学控制与仿真中心 150080) 

  Abstract  结合六自由度并联机器人机构的特点,提出一种新的分散控制方法.首先依据机
构特点指出了关节空间内惯性矩阵块对角占优特性,从而将耦合强烈的邻近支路加以整体考
虑,即分散控制,个两输入两输出子系统;然后将性矩阵的逆分解为块对角矩阵与耦合矩阵之
和,从而得到每个子系统的动力学方程;最后针对子系统负载随机构运动而变化的特点引入线
性变参数(LPV)控制方法,降低了使用线性定常控制器的保守性.仿真结果表明了所提出方法的
有效性.
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