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多杆柔性关节机械手轨迹规划的次优化方法 
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  Abstract  本文对多杆柔性关节机械手的轨迹规划问题进行了研究．首先利用逆系统解耦
方法把这一有约束非线性规划问题转化为多个子系统的线性规划问题，然后通过子系统线性
规划问题的解析最优解构造了多杆柔性关节机械手轨迹规划的次优化解
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