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  Abstract  针对柔性机械臂进行有效和精确的建模以及对其进行有效的控制一直是国内外
学者研究的重要课题．由于柔性机械臂本身所具有的高度非线性、强耦合和时变的特点，建
立精确的动力学模型成为柔性臂研究的一个重点．而随着系统和控制领域理论和技术的不断
发展，针对柔性机械臂的控制，也形成了许多不同的控制策略．本文从柔性机械臂建模理论
和控制方法两方面，对国内外学者的研究工作分别加以介绍，并对各种方法的优缺点进行分
析和比较，并对今后的研究方向进行了展望．
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