
体化.任务放大方法可以保证机器人运动周期性 ,有

解析解.本文的方法可以应用于一般的带冗余自由

度的机器人的运动学求解.

本文的实验系统 ,微机械手为两个振镜 ,不是传

统的连杆机械 ,作业的实现通过激光完成.宏2微机
器人要求微机械手有高速度、宽频带 ,微机械手机构

设计有必要突破传统的连杆机构限制.本文的设计

思想对平面轨迹跟踪作业具有代表性.
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20届中国控制会议
征 文 通 知

20届中国控制会议拟定于 2001年 8月在大连召开 ,会议由中国自动化学会控制理论专业委员会和大连理工大学信息与
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CIMS;机器人控制 ;故障检测与诊断 ;电力系统 ;交通系统 ;社会经济系统 ;生态环境系统 ;上述各主面的实际应用.
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外 ,请另附纸写明 :论文题目、作者姓名、作者单位、通讯地址、电子邮件地址、摘要、关键词 3至 5个.

·拟组织特邀组的作者请提供 1000字的摘要并于 2011年 3月 15日前寄到秘书处 ,同一特邀组的论文的主题应鲜明、集中.

·拟正式出版会议论文集.部分论文拟由《自动化学报》或《控制理论及其应用》出版增刊.会议用语为中文(英文可接受) .

三、重要日期

·论文投稿截止 : 2001年 3月 15日 ; 论文录取通知 : 2001年 5月 15日 ; 激光稿寄到时间 : 2001年 6月 15日.
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