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以往的行星探测巡游车大多采用开环的运动学计算方式来实现巡游车的牵引驱动，但这

在复杂地形下并不能满足跟踪给定速度的要求。提出采用基于动力学模型的牵引控制方

法，实现月球车速度的闭环反馈控制。作为冗余自由度机器人，利用驱动力矩与速度的

对偶关系完成月球车的力矩分配，实现了关节速度范数最小和动能最小的动力学优化效

果。在动力学可视化仿真平台上，对基于动力学模型的闭环牵引控制方法进行了性能评

价，证实其控制效果优于传统的开环运动学计算方式。  
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