
 

首页 | 期刊简介 | 本刊消息 | 投稿指南 | 审稿流程 | 编辑流程 | 征订启事 | 付款方式 | 下载中心 | 相关期刊 | 开放获取 | 联系我们 | 编辑园地 

 

中南大学学报(自然科学版)  

ZHONGNAN DAXUE XUEBAO(ZIRAN KEXUE BAN) 

Vol.41     No.1     Feb.2010
   

[PDF全文下载]  [全文在线阅读]  

文章编号：1672-7207(2010)01-0225-06

 

基于位置内环的骨骼服力控制方法 

 

杨智勇1, 3，归丽华2, 3，杨秀霞4，顾文锦4 

 

(1. 海军航空工程学院 战略导弹工程系，山东 烟台，264001；  
2. 总后勤部 华东军用物资采购局，上海，200000；  

3. 海军航空工程学院 研究生一队，山东 烟台，264001；  
4. 海军航空工程学院 控制工程系，山东 烟台，264001) 

 

摘  要：讨论一种基于位置内环的力控制方法，并将其应用于骨骼服的控制之中。首先，基于系统的静态模型建立骨骼服的位置控制内环，再采用多
维力/力矩传感器测量操作空间中人作用于骨骼服的力/力矩信息，构造位置内环的参考输入信号，形成力控制外环，并对人体负荷情况下的蹲起动作进
行仿真实验。研究结果表明：该方法无需系统精确的动态模型，就能控制骨骼服跟随人体运动，并保持人体对骨骼服的作用力最小；所设计的控制器是
有效的，并对环境变化和负荷变化具有较强的鲁棒性。
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Abstract:A force control method based on inner position loop was discussed and applied to the control of exoskeleton suit. The 
inner position control loop based on the system’s static model was built first. Then the multidimensional force/torque sensor was 
used to measure the interaction force/torque between the pilot and the exoskeleton suit in the task space. The reference input signal 
of the inner position loop was constructed by the force signal and the outer force control loop formed. Simulation of crouching and 
getting up action with heavy load was made. The results show that the method can control the exoskeleton suit following the pilot’s 
motion and minimizing the interaction force without the exact dynamic model of the exoskeleton suit. The designed controller is valid 
and feasible. The controller is robust to the variation of the environment and the load.
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