
 

版权声明 | 关于我们 | 客户服务 | 联系我们 | 加盟合作 | 友情链接 | 站内导航 | 常见问题  

国家科技成果网 

京ICP备07013945号

【繁体中文】【设为首页】【加入收藏】

首         页   成 果 ｜ 机 构 ｜ 登 记 ｜ 资 讯 ｜ 政 策 ｜ 统 计 ｜ 会 展 ｜ 我要技术｜ 项目招商｜ 广泛合作  

科技频道   节能减排｜ 海洋技术｜ 环境保护｜ 新药研发｜ 新能源｜ 新材料｜ 现代农业｜ 生物技术｜ 军民两用｜ IT技术 

国科社区   博 客 ｜ 技术成果｜ 学术论文｜ 行业观察｜ 科研心得｜ 资料共享｜ 时事评论｜ 专题聚焦｜ 国科论坛 

国防科工｜ 航空航天｜ 计算机与网络｜ 汽车与车辆｜ 船艇｜ 新材料与新工艺 能源与环保｜ 光机电｜ 通信 

专题资讯 

当前位置：科技频道首页 >> 军民两用 >> 光机电 >> 双臂机器人协调运动研究

     请输入查询关键词 科技频道  

成果摘要： 

该项目进行了双臂协调运动的运动学研究，通过约束议程确定双臂之间、臂与工件之间的运动学关系，该理论成果具有

通用性；双臂关节轨迹规划研究，将影响双臂协调节器运动的关节广义驱动务、并切轨迹、载荷同步优化，获得了最佳

期的动力学性能；载荷分配研究；双辟协调节器运动在线控制算法研究，将NETWON-WULER算法推广应用到闭链的

双臂机构，获得了协调运动的在线控制算法。该成果具有很高的学术价值和潜在的广阔应用前景，达到国内领先水平，

尤其是双臂运动的在线控制算法研究成果具有很强的创新性。 
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