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内容简介

本书以一个平面二自由度并联机器人为研究对象，系统地介绍了并联机器人的运动学标
定、性能分析、动力学建模及控制策略设计等问题。基于运动学方程，从优化的角度对
并联机器人运动学的部分参数和全部参数进行了自标定；利用线性矩阵不等式（LMI）
方法，对并联机器人的运动学性能指标进行了分析和优化；在建立理论动力学模型的基
础上，设计出动力学参数的实验辨识方法。从系统控制的角度出发，结合并联机器人的
动力学特性，设计了包括增广非线性PD、计算力矩非线性PD，以及非线性自适应控制
在内的多种非线性动力学控制策略，实现了并联机器人的高精度轨迹跟踪控制。采用同
步运动控制理论，分别在关节空间和工作空间设计同步控制策略，进一步减小轨迹跟踪
时的轮廓误差，从而实现了并联机器人的高速高精度运动控制。本书在阐述基本理论和
所提方法的同时，基于实际并联机器人平台设计了大量的实验对理论和方法进行验证，
并对实验步骤和实验结果进行了详细的分析。因此，本书既适用于并联机器人的理论研
究，又适合指导并联机器人的工程应用。
  本书既可作为机械工程、自动控制、计算机、信息科学、电子学等专业的研究生教材
，也可作为从事并联机器人研究与应用的科研人员和工程技术人员的参考书。
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