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机器人及机器人学中的控制问题
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冗余自由度机器人多机控制系统研究

李鲁亚

日匕京航空航天大学十系 幻 届硕士生)

本文研究用于冗余自由度机器人的多级计算机控制系统
.

文中阐述高级机器人计算机控制系

统的一般原理
,

介绍基于 Int cl 8 0 38 6 系统机
、

M C S一% 及 M C S一引 系列单片机的机器人控制

系统
,

详细讨论多机通讯的实现
,

研究中断驱动公用总线的共享存储器结构
.

作为机器人轴实时

_ 任务处理器
,

本文以 8031 单片机为基础设计了一种数字式直流电机控制器
,

重点给出一种新型

可编程的双踪 PW M 控制器
,

对解决直流电机 H 型 PW M 功率放大器晶体管对管短路问题提出

了新的方法
,

同时
,

给出一种实用新型的倍频线路
。

本文设计一种分离的 PI 算法
,

控制软件用

汇编语言编写而成
.
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六足步行机的稳定性研究
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K U K A IR 6 6 2 / 10 0 型机器人机构学分析及动力学实验研究
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目前
,

机器人运动学的理论妍死 匕基不从热
,

1红饥命八叨 /J 子
,

二、
. , . 。‘ ,

。 J

.
, J ,

如计算量较大
,

计算速度不能满足实时控制的要求
.

本文结合西德产 K U K A IR 6 62 / 10 0 型工

业机器人
,

系统地分析了它的传动机构
、

平衡机构
、

工作空间 ; 给出了用中问坐标系进行快速坐

标变换的六自由度全转动机器人运动学正
、

逆问题的解析解
,

利用拉氏方程对前三个关节建立了

动力学模型并给出了动力学模型的参数辨识方法
,

同时给出了用系数参数表示的机器人逆动力学

问题的快速算法
,

最后
,

对该机器人的动力学特性进行了实验验证
.

(本文的内容属
‘

攻关项目
’

西德样机 K U K A 型机器人机构学研究研究中的一部分
.

)
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