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  Abstract  提出了一种实用的医用机器人运动学参数误差的优化补偿方法．采用D-H方法
建立起机器人连杆坐标系．在运动学分析和模型变换的基础上，运用数值优化技术建立了机
器人运动学参数的误差方程，实现了运动学参数的优化设计，有效提高了机器人的重复定位
精度．以仿真和实验验证的方式对优化结果进行了分析．
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