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一种３７Ｒ并联解耦机构的运动学与动力学分析
郑建勇１　史金飞１　 张志胜１　 李为民２

（１东南大学机械工程学院，南京 ２１１１８９）
（２河北工业大学机械工程学院，天津 ３００１３０）

摘要：基于运动副分析，对一种运动解耦的３７Ｒ并联机构进行了构型分析，并对机构的构型特点进行了总结．该
机构由３个正交分布的支链组成，机构的运动副均为转动副，构成了机构动平台在ｘ，ｙ，ｚ三个方向的平动解耦．
为验证机构的解耦特性，对机构进行了运动学分析，推导了机构的运动学正／反解、输入／输出的速度和加速度，
验证了机构的运动解耦特性．采用一种机构支链分解 综合的方法，利用拉格朗日法建立了机构的动力学模型，

验证了机构的力解耦特性．这对机构控制策略、机构设计和轨迹规划等方面的研究具有一定的理论意义．
关键词：３７Ｒ并联解耦机构；运动学；动力学；解耦
中图分类号：ＴＰ２４２；ＴＨ１１３
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