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柔性臂漂浮基空间机器人建模与轨迹跟踪控制 
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(北京航空航天大学) 

  Abstract  利用拉格朗日法和假设模态方法建立了末端柔性的两臂漂浮基空间机器人的非
线性动力学方程．通过坐标变换,推导出一种新的以可测关节角为变量的全局动态模型，并在
此基础上运用基于模型的非线性解耦反馈控制方法得到关节相对转角与柔性臂的弹性变形部
分解耦形式控制方程．最后，讨论了柔性臂漂浮基空间机器人的轨迹跟踪问题，并通过仿真
实例计算,表明该模型转换及控制方法对于柔性臂漂浮基空间机器人末端轨迹跟踪控制的有效
性．
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