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通用组合式教育机器人动力学模型及其快速仿真算法

高海涛 　张志胜 　曹　杰　 史金飞

（东南大学机械工程学院，南京 ２１１１８９）

摘要：为实现具有开放结构的组合式教育机器人自动建模与动态仿真，建立了教育机器人的动力学模型及其仿

真算法．首先，将教育机器人抽象为多体系统，利用牛顿 欧拉法建立其通用的动力学模型，并结合教育机器人的

结构特点，以构件绑定方法对机器人模型进行了简化．其次，基于稀疏矩阵计算技术，对计算机仿真中常用的增
广动力学求解算法和直接投影修正算法进行改进，以此作为教育机器人的仿真算法，提高仿真速度和精度．最
后，通过一个算例验证了模型和改进算法的有效性．该研究为实现教育机器人仿真平台奠定了动力学基础．
关键词：教育机器人；动力学模型；稀疏矩阵；增广算法；违约修正
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