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摩擦补偿下基于关节力矩的笛卡尔阻抗控制

刘业超　 金明河 　刘　宏

（哈尔滨工业大学机器人研究所，哈尔滨 １５０００１）

摘要：为了研究基于关节力矩信息的笛卡尔阻抗控制策略及摩擦补偿的影响，利用关节本身具有的传感器，进行

了辨识谐波驱动摩擦参数、摩擦补偿和笛卡尔阻抗控制的实验研究．与传统的基于机器人末端力／力矩信息的笛
卡尔阻抗控制方案不同，考虑了５种基于关节力矩的笛卡尔阻抗控制方案，包括笛卡尔空间／关节空间基于力
的、笛卡尔空间／关节空间基于位置的方案和刚度控制．其中，前４种方案分别在有／无摩擦补偿的条件下进行了
相应的实验验证．实验比较结果表明：对于基于关节力矩信息来实现笛卡尔阻抗控制的机器人，基于力的阻抗控
制策略比基于位置的策略更适合，并且摩擦对这类笛卡尔阻抗控制的稳定性有积极影响．
关键词：笛卡尔阻抗控制；谐波驱动；摩擦辨识；摩擦补偿；关节力矩
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