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内容概要

　　《少自由度并联支撑机构动基座自动调平系统》针对目前动基座自动调平技术领域所存在的问题
，详细阐述了采用少自由度并联机构作为动基座自动调平平台支撑结构的重要性、新型动基座自动调
平平台及其控制系统的设计原则与方法，以及运用少自由度并联机构实现动基座自动调平平台机动实
时调平的有关研究内容。
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章节摘录

版权页：   插图：   1.3现阶段自动调平系统存在的问题 综上所述，现阶段自动调平系统虽然开始在控
制手段上采用了一些较为先进的控制策略以弥补其结构上的缺陷，从而力求使系统响应满足快速准确
的要求，但随着科技的发展，一些特殊的应用场合对自动调平性能提出了更高的要求，具体表现为以
下几个方面： （1）在自动调平过程同时要求对多个自由度进行减震。
如电子工业中的光刻加工，设备不仅要求六自由度的调平及调焦，还需要对周围环境所产生的震动进
行减震，以保证运动平台和掩膜平台的对准套刻精度。
 （2）自动调平技术正向移动实时调平方向发展。
如珍贵文物的运输需要在移动载体上进行运动实时调平，舰／车载发射台要具有在移动中对目标进行
打击的能力，车载移动雷达天线的机动性，这些应用场合对运动实时调平技术提出了新的要求。
 （3）多点调节的调平技术。
现阶段，虽然一些控制算法应用在单点调节的调平技术中，但是自动调平技术的快速性和准确性往往
成为自动调平技术难以解决的问题。
 作为新型自动调平系统的支撑结构，并联机构具备了以上传统自动调平系统所不具备的特点，因此本
书将并联机构作为自动调平系统的支撑结构加以研究与应用，这将对于提高自动调平系统实时调平性
能无疑是一种技术上的创新。
 1.4并联机构的起源和应用现状 人类的历史就是不断认识世界和改造世界的历史，是生产力发展的历
史。
在生产力发展的过程中，生产工具的发展起了重要的作用。
长期以来人类就幻想有一种拟人的机械，能实现如人的手、脚一样灵活自由的运动，能代替人从事各
种非固定变化的复杂的劳动，从而将人类从繁重的劳动中解放出来。
经过多年的努力，1961年美国Unimation公司推出了第一台实用的工业机器人，从此作为先进生产工具
的代表——机器人由于具有自动化的高效生产能力得到了飞速发展。
今天，在工业生产、汽车工业、电子工业、服务行业及医疗卫生等方面机器人得到了广泛的应用，机
器人的发展正向第三代智能机器人方向发展，这将极大地拓展机器人的应用场合和提高产品质量。
在传统机器人迅速发展的同时，机器人的另一分支——并联机器人学的理论和研究也在日益完善和发
展。
传统的工业机器人，一般是由机座、腰部（或肩部）、大臂、小臂、腕部和手部构成，大臂小臂以串
联方式联接，因此通常被称为串联机器人。
对于并联机器人的准确定义，一般遵循的是国际机械理论与机构学联合会（IFToMM）给出的如下定
义： 并联机器人（parallel manipulator）由动平台、定平台以及连接它们的两个或者两个以上的独立运
动支链组成，末端定平台具有两个或两个以上自由度的可控执行器。
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编辑推荐

《少自由度并联支撑机构动基座自动调平系统》可供从事并联机构学及动基座自动调平技术研究工作
的人员、大专院校机构学及智能控制专业的师生以及有意于自动调平技术领域发展的企业相关人员参
考。
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