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成果摘要： 

该项目提出了以欧拉变换坐标系为基础的并联机器人构型原理，创新出几十种2至5自由度并联机器人机构，并直接用于

各种并联装备的创新和发明上；提出了用于并联机器人机构设计的“空间模型理论”，其核心是把并联机器人机构无限

的有量纲尺寸参数变换成有限的无量纲参数，在空间模型上绘出各种性能图谱，从而系统地揭示了并联机器人机构尺寸

与各种性能的关系，解决了并联机器人优化设计的难题。本项目成果在多方面得到应用和推广，初步实现了产品的商业

化。 
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