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一般7R串联机器人标定的仿真与实验 
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  Abstract  为了标定一般7R冗余度串联机器人的所有几何参数，提出了一种实效的算法．
首先，使用D-H矩阵对机器人建立了运动学模型和几何参数识别模型，对雅可比矩阵进行奇异
值分解并对分解后的正交阵的最后5行进行初等行变换，以确定需要补偿的几何参数．通过机
器人关节角和末端手爪位置的测量数据，计算雅可比矩阵以及手爪位置理论值和实测值的误
差，采用最小二乘法对机器人的尺寸参数进行补偿量的计算．仿真过程表明，在有测量扰动
的情况下，算法是稳定的和可靠的．最后，对机器人进行了实际的测量和标定，取得了满意
的结果．
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