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空间机器人系统的最小燃料重复运动控制

马保离, 霍伟, 高为炳

北京航空航天大学七研, 北京, 100083
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摘要 提出了一种空间机器人系统的重复运动控制方案。用一组完整约束来逼近非完整约束，并将该完整约束用于空间机器人逆运动学的计算，

这样即可以满足关节空间重复运动的要求，又可以大大减少控制载体运动所需的燃料和避免安装在载体上的反作用轮达到饱和。仿真结果证实了

控制方案的有效性
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Abstract： The holonomic constraints, which approximate the nonholonomic constraints, are used in the computation of 

inverse kinematics of a space robot system to reduce the control fuel expenditure or to avoid saturation of reaction 

wheels. The validity of the proposed control scheme is proved by the simulation of a two-link planar space robot 

system. 
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