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并联机器人可操作度分析的蒙特卡罗方法
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摘要：对蒙特卡罗法生成的并联机器人工作空间上的随机点分布不均匀性进行了研究，基于多维随机变量函数的

分布密度公式，推导出蒙特卡罗法生成的并联机器人工作空间点概率密度与雅可比行列式的关系式，建立了输出

空间概率密度与并联机器人可操作度之间的关系。以平面两自由度 ５Ｒ并联机器人为研究对象，采用蒙特卡罗法

分析了其工作空间上的可操作度，并根据工作模式将输入空间划分成 ４个子空间，指出了子空间交界处的逆向奇

异性。仿真结果表明，蒙特卡罗法是分析并联机器人可操作度和逆向奇异的一种有效方法。
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　　引言

蒙特卡罗法是以概率统计理论为指导的一类非

常重要的数值计算方法，以其简单、实用、通用性强

的特点而被广泛应用于机器人工作空间的研究

中
［１～６］

。

研究发现，蒙特卡罗法生成的工作空间的随机

点分布是不均匀的
［３］
，这种不均匀性中蕴含着与机

器人运动特性有关的信息。文献［７～８］在 Ｄ Ｈ法
求串联机器人位置正解的基础上，基于卷积理论推

导出了蒙特卡罗法生成的串联机器人工作空间上点

的分布不均匀程度与机器人可操作度的关系，并将

其应用于蛇形机器人的可操度分析中，取得了良好

效果。但是由于并联机器人与串联机器人采用不同

的运动学求解方法
［９～１０］

，该方法不能直接扩展到并

联机器人的可操作度分析中。



本文依据多维随机变量函数的分布密度公

式
［１１］
，考虑不同的装配模式和工作模式的影响，建

立蒙特卡罗法生成的并联机器人的工作空间点概率

密度与机器人可操作度的关系。并以平面两自由度

５Ｒ并联机器人为例，对该方法的有效性进行验证。

１　工作空间的点概率密度与可操作度的关系

１１　多维随机变量函数的分布密度
设 Ｘ＝（Ｘ１，…，Ｘｉ，…，Ｘｎ）′和 Ｑ＝（Ｑ１，…，Ｑｉ，

…，Ｑｎ）′是 ｎ维随机变量，Ｘ与 Ｑ之间有函数关系
Ｘ＝ｈ（Ｑ） （１）
Ｘｉ＝ｈｉ（Ｑ） （２）

对时间求导得
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ｎ
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ｉ （３）

写成矩阵形式

Ｘ
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（４）
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ｎ

（５）

设方程 ｘ＝ｈ（ｑ） （６）
有 ｍ个实数解，第 ｊ个解是 ｑ（ｊ）＝（ｑ（ｊ）１ ，…，ｑ

（ｊ）
ｉ ，…，

ｑ（ｊ）ｎ ）。并有

ｘ· ＝Ｊｊｑ
·（ｊ）

（７）
设随机变量 Ｑ和 Ｘ的联合概率密度为ｆＱ（ｑ）和

ｆＸ（ｘ），由多维随机变量函数的概率密度公式
［１１］
得

到

ｆＸ（ｘ）＝∑
ｍ

ｊ＝０
ｆＱ（ｑ

（ｊ）
）｜ｄｅｔ（Ｊ－１ｊ ）｜ （８）

若 Ｑｉ～ (Ｕ ａ，ａ＋１
ｄ )
ｉ
（ａ、ｄｉ为均匀分布的两个

参数），且 Ｑｌ与 Ｑｇ（１≤ｌ＜ｇ≤ｎ）相互独立，则随机
变量 Ｑｉ和 Ｑ的概率密度分别为

ｆＱｉ（ｑｉ）＝ｄｉ （９）

ｆＱ（ｑ）＝∏
ｎ

ｉ＝０
ｄｉ （１０）

由式（８）和式（１０）得到

ｆＸ（ｘ）＝∏
ｎ

ｉ＝０
ｄｉ∑

ｍ

ｊ＝０
｜ｄｅｔ（Ｊ－１ｊ ）｜ （１１）

式（１１）将概率密度与雅可比行列式的关系联
系在一起，在机器人运动性能的分析中常用雅可比

行列式的绝对值｜ｄｅｔ（Ｊ）｜来度量其工作空间内的
可操作度

［１２～１３］
，这为蒙特卡罗法分析并联机器人可

操作度提供了基本依据。

１２　并联机器人可操作度分析的蒙特卡罗方法
设 ｎ自由度机器人的输入变量为 Ｑ＝（Ｑ１，…，

Ｑｎ）′，输出变量为 Ｘ＝（Ｘ１，…，Ｘｎ）′，Ｑ与 Ｘ之间存
在函数关系 Ｘ＝ｈ（Ｑ）（即存在从 Ｑ到 Ｘ的映射关
系 ｈ），此时机器人在一种装配模式下工作。使用蒙
特卡罗法对 Ｑ按均匀分布进行随机取值 ｔ次，取值
构成的输入点空间记为ＶＱ，计算得到的 Ｘ构成的输
出点空间记为 ＶＸ，称该过程为使用蒙特卡罗法的一
次模拟。对 ＶＸ进行统计分析

ｆＸ（ｘ）＝ｌｉｍ
ｓ→ (０ Ｐ（｜Ｘ－ｘ｜＜ｓ）)ｓ

＝

ｌｉｍ
ｓ→ (０ ｌｉｍ

ｃａｒｄ（ＶＸ）→
(∞

ｃａｒｄ（｛Ｘ｜｜Ｘ－ｘ｜＜ｓ，Ｘ∈ＶＸ｝）
ｃａｒｄ（ＶＸ） ) )ｓ

＝

ｌｉｍ
ｓ→ (０ ｌｉｍｔ→ (∞

ｃａｒｄ（｛Ｘ｜｜Ｘ－ｘ｜＜ｓ，Ｘ∈ＶＸ｝）) )ｔｓ
（１２）

式中｜·｜表示向量的模，ｃａｒｄ（·）表示集合中元素
的个数，ｓ表示广义体积。由式（１２）可以看到，当取
值次数 ｔ足够大，ｓ取值足够小时，可以使用统计量
ｃａｒｄ（｛Ｘ｜｜Ｘ－ｘ｜＜ｓ，Ｘ∈ＶＸ｝）

ｔｓ
来近似度量 ｆＸ（ｘ）。

对蒙特卡罗法的一次模拟进行考察，在整个输

出点空间 ＶＸ上，ｔ是定值，将 ＶＸ等分成足够小的单
元，设单元中心处 Ｘ取值为 ｘ，等分后每个单元的广
义体积ｓ也是定值，此时统计量 ｃａｒｄ（｛Ｘ｜｜Ｘ－ｘ｜＜ｓ，
Ｘ∈ＶＸ｝）可以用来近似度量输出点空间 ＶＸ内 ｆＸ（ｘ）
的相对大小。而对于机器人可操作的研究，更多时

候是需要工作空间上相对可操作度的分布情况。

方程（６）实数解的个数 ｍ不同时，蒙特卡罗法
分析机器人可操作度的过程会有所差异。

当 ｍ＝１时，ｈ是一一映射，此时式（１１）退化为

ｆＸ（ｘ）＝｜ｄｅｔ（Ｊ
－１
）｜∏

ｎ

ｉ＝０
ｄｉ （１３）

又因为 ｜ｄｅｔ（Ｊ－１）｜＝｜ｄｅｔ（Ｊ）｜－１ （１４）

得到 ｆＸ（ｘ）＝｜ｄｅｔ（Ｊ）｜
－１∏

ｎ

ｉ＝０
ｄｉ （１５）

可以看到输出空间的点概率密度与可操作度成

反比例关系，即输出空间上的点分布越密集，统计量

ｃａｒｄ（｛Ｘ｜｜Ｘ－ｘ｜＜ｓ，Ｘ∈ＶＸ｝）值越大，则｜ｄｅｔ（Ｊ）｜的
值越小，可操作度越差。

当 ｍ＞１时，机器人系统的运动方程有 ｍ组反
解，即该系统有 ｍ组工作模式，每组工作模式各自
满足约束条件 Ｃｔｒｊ。将 ＶＱ按约束 Ｃｔｒｊ分成 ｍ个子空
间

ＶＱｊ＝｛Ｑ｜Ｑ　ｓ．ｔ．Ｃｔｒｊ，Ｑ∈ＶＱ｝

且 ∪
ｍ

ｊ＝１
ＶＱｊ＝ＶＱ　ＶＱｌ∩ＶＱｇ＝　（０＜ｌ＜ｇ≤ｍ）

（１６）
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对应有 ＶＸｊ＝｛Ｘ｜Ｘ＝ｈ（Ｑ），Ｑ∈ＶＱｊ｝
在每个输出子空间ＶＸｊ上，子空间的点概率密度为

ｆＸｊ（ｘ）＝｜ｄｅｔ（Ｊ
－１
ｊ ）｜∏

ｎ

ｉ＝０
ｄｉ （１７）

在控制机器人工作时，一般只在一种特定的工

作模式下进行，式（１７）建立了输出子空间的点概率
密度与该空间对应的工作模式下并联机器人的可操

作度之间的关系，此后分析方法与 ｍ＝１时相同。

２　平面两自由度５Ｒ机器人运动学分析

平面两自由度 ５Ｒ对称并联机器人由 ４根杆组
成，通过５个转动副首尾相连，其中两个杆连接到驱
动平台。其机构简图如图１所示。

图 １　５Ｒ对称并联机器人结构简图

Ｆｉｇ．１　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆ５Ｒｐａｒａｌｌｅｌｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒ
　

该机构的运动学方程为

（ｚ－Ｒ１ｃｏｓθ１＋Ｒ３）
２＋（ｙ－Ｒ１ｓｉｎθ１）

２＝Ｒ２２
（ｚ－Ｒ１ｃｏｓθ２－Ｒ３）

２＋（ｙ－Ｒ１ｓｉｎθ２）
２＝Ｒ{ ２

２

（１８）

２１　位置正解
方程（１８）可化简为

ｗ１ｙ
２＋ｗ２ｙ＋ｗ３＝０

ｚ＝ｅ１ｙ＋ｅ{
２

（１９）

式中 ｗ１、ｗ２、ｗ３、ｅ１、ｅ２是与 Ｒ１、Ｒ２、Ｒ３、θ１、θ２有关的

系数
［１４］
。

解方程组（１９）中二元一次方程，可以得到

ｙ＝
－ｗ２± ｗ２２－４ｗ１ｗ槡 ３

２ｗ１
（２０）

从式（２０）可以看到，５Ｒ两自由度并联机器人
有两组位置正解

［１４］
，对应两种装配模式。当式（２０）

中取“＋”时称为“上位形装配模式”，取“－”时称
为“下位形装配模式”，如图２所示。
２２　位置反解

方程（１８）可变化为
ｆ１ｋλ

２
ｋ＋ｆ２ｋλｋ＋ｆ３ｋ＝０

θｋ＝２ａｒｃｔａｎλ{
ｋ

　（ｋ＝１，２） （２１）

式中 ｆ１ｋ、ｆ２ｋ、ｆ３ｋ、λｋ是与 Ｒ１、Ｒ２、Ｒ３、ｚ、ｙ有关的系

数
［１４］
。

解方程组（２１），可得

图 ２　两组位置正解构型示意图

Ｆｉｇ．２　Ｃｏｎｆｉｇｕｒａｔｉｏｎｏｆｆｏｒｗａｒｄｓｏｌｕｔｉｏｎ
（ａ）上位形装配模式　（ｂ）下位形装配模式

　

λｋ＝
－ｆ２ｋ± ｆ２２ｋ－４ｆ１ｋｆ３槡 ｋ

２ｆ１ｋ
（２２）

由式（２２）可见，平面两自由度 ５Ｒ并联机器人
有４组位置反解［１４］

，对应“＋＋”、“＋－”、“－＋”、
“－－”４种工作模式，如图３所示。

图 ３　４组位置反解构型示意图

Ｆｉｇ．３　Ｃｏｎｆｉｇｕｒａｔｉｏｎｏｆｉｎｖｅｒｓｅｓｏｌｕｔｉｏｎ
（ａ）“＋＋”工作模式　（ｂ）“＋－”工作模式

（ｃ）“－＋”工作模式　（ｄ）“－－”工作模式
　

３　基于蒙特卡罗法的５Ｒ机器人可操作度分析

３１　一般方法
平面５Ｒ机器人的输入变量为 Ｑ＝（θ１，θ２）′，输

出变量为 Ｘ＝（ｚ，ｙ）′。由图 ２可知，该类型机器人
具有两种装配模式。本文选取“上位形装配模式”

进行研究，建立从 Ｑ到 Ｘ的映射关系，此时式（２０）
中的“±”取“＋”，运动学方程只有一个正解，满足
蒙特卡罗法对输入输出变量之间函数关系的要求。

平面５Ｒ机器人有４种工作模式，式（８）中 ｍ＝４。
使用蒙特卡罗法分析平面 ５Ｒ机器人可操作度

的步骤如下：

（１）使用均匀分布对（θ１，θ２）′定义 ｔ个随机值，
构成输入空间 ＶＱ，定义时要保证 θ１与 θ２之间相互
独立。

（２）使用式（２０）建立的映射关系，生成输出空
间 ＶＸ，此时 ＶＱ与 ＶＸ的元素一一对应。

（３）通过判断是否满足 Ｃｔｒｊ，将 ＶＱｊ分成 ４个子
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空间 ＶＱｊ（ｊ＝１，２，３，４）；将 ＶＸｊ分成 ４个子空间 ＶＸｊ
（ｊ＝１，２，３，４）。

由式（２２）得到：
Ｃｔｒ１：２λ１ｆ１１＋ｆ２１＞０且２λ２ｆ１２＋ｆ２２＞０

Ｃｔｒ２：２λ１ｆ１１＋ｆ２１＞０且２λ２ｆ１２＋ｆ２２＜０

Ｃｔｒ３：２λ１ｆ１１＋ｆ２１＜０且２λ２ｆ１２＋ｆ２２＞０
Ｃｔｒ４：２λ１ｆ１１＋ｆ２１＜０且２λ２ｆ１２＋ｆ２２＜０

（４）将 ＶＸｊ等分成足够小的子单元，统计每个单
元里的元素个数，画出元素个数分布图，根据

　　　　

式（１７）分析第 ｊ种工作模式下平面 ５Ｒ机器人在输
出空间上的可操作度。

（５）绘出 ＶＱｊ的分布情况，分析逆向奇异位置。

３２　分析实例

使用 Ｍａｔｌａｂ对３１节的方法进行实例仿真，取
（Ｒ１，Ｒ２，Ｒ３）＝（５，２０，８），ＶＱ＝｛（θ１，θ２）｜θｉ∈［－π，

π）；ｉ＝１，２｝，ｔ＝１０６。取上位形装配模式进行研究，
得到４种装配模式对应的子输出空间 ＶＸｊ上的元素
分布统计图如图４所示。

图 ４　输出空间元素个数分布示意图

Ｆｉｇ．４　Ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆｅｌｅｍｅｎｔｎｕｍｂｅｒｓｉｎｏｕｔｐｕｔｓｐａｃｅ
（ａ）“＋＋”工作模式下 ＶＸ１分布图　（ｂ）“＋－”工作模式下 ＶＸ２分布图

（ｃ）“－＋”工作模式下 ＶＸ３分布图　（ｄ）“－－”工作模式下 ＶＸ４分布图

　
　　从图 ４可以看到：当平面 ５Ｒ机器人的结构
参数取（Ｒ１，Ｒ２，Ｒ３）＝（５，２０，８）时，在上位形装
配模式下，４种工作模式对应的输出空间 ＶＸｊ都呈
现以下现象：ＶＸｊ内部远离边界处的元素分布远比
边界处稀疏，这说明此种机器人的输出空间内部

的可操作度远高于边界处的可操作度；在 ＶＸｊ的
边界上，边界拐点处的元素分布要比非拐点处密

集，说明在拐点处的可操作度要低于非拐点处的

可操作度；机器人在 ＶＸｊ边界拐点处的可操作度
最低。

图 ５　输入空间 ＶＱ分布示意图

Ｆｉｇ．５　Ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆｉｎｐｕｔｓｐａｃｅ
（ａ）输入空间 ＶＱ分布图　（ｂ）输入空间 ＶＱ拼图

４种装配模式对应的子输入空间 ＶＱｊ上的分布
统计图如图５所示。

从图５ａ可以看到两个子空间 ＶＱｊ之间具有明确
的边界（ＶＱｊ间的边界通过图像处理技术容易确

定
［１５］
），没有出现子空间相互重合与渗透的现象；

图５ｂ是将９个图 ５ａ按照坐标拼在一起组成图像，
相同颜色的 ＶＱｊ的边界重合在一起；这说明输入子空
间 ＶＱｊ是连续的，表明机器人的每种工作模式都是平
滑可控的。机器人工作时，要求控制（θ１，θ２）′在对
应的 ＶＱｊ内变动，不能越过 ＶＱｊ间的边界。

在 ＶＱｊ的边界线处，式（２１）解的个数发生退化，
机器人发生逆向奇异：边界线处，解的个数退化成 ２
个；在边界线的交点 Ｇｊ处，解的个数退化成 １个。
图６表示了点 Ｇｊ处机器人的位形。

４　结论

（１）研究了蒙特卡罗法生成的并联机器人工作
空间上的点的分布不均匀性，基于多维随机变量函

数的分布密度公式，推导了其与雅可比矩阵之间的

关系，建立了蒙特卡罗方法下输出空间概率密度与

并联机器人可操作度的关系式，提出了一种用于并

联机器人可操作度分析的新方法。

（２）以平面两自由度 ５Ｒ并联机器人为对象，
采用蒙特卡罗法分析了其在上位形装配模式下不同

２７２ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１３年



图 ６　Ｇｊ对应的机器人位形图

Ｆｉｇ．６　ＣｏｎｆｉｇｕｒａｔｉｏｎｏｆＧｊ
（ａ）Ｇ１对应的位形　（ｂ）Ｇ２对应的位形　（ｃ）Ｇ３对应的位形　（ｄ）Ｇ４对应的位形

　

工作模式输出空间上的可操作度分布情况，以及不

同工作模式对应的输入空间的分布情况，指出了不

　　

同输入子空间边界上存在着逆向奇异性，验证了理

论研究的有效性。

参 考 文 献

１　ＤａｖｉｄＧ，Ａｌｃｉａｔｏｒｅ，ＣｈｕｎｇＣｈｉｎｇ，ｅｔａｌ．ＤｅｔｅｒｍｉｎｉｎｇｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｗｏｒｋｓｐａｃｅｂｏｕｎｄａｒｉｅｓｕｓｉｎｇｔｈｅＭｏｎｔｅＣａｒｌｏｍｅｔｈｏｄａｎｄｌｅａｓｔ
ｓｑｕａｒｅｓｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ［Ｃ］∥ＡＳＭＥＤｅｓｉｇｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＤｉｖｉｓｉｏｎ２３ｒｄＢｉｅｎｎｉａｌＭｅｃｈａｎｉｓｍｓＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ，１９９４：１４１～１４６．

２　ＳｎｙｍａｎＪＡ，ｄｕＰｌｅｓｓｉｓＬＪ，ＤｕｆｆｙＪ．Ａｎｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎａｐｐｒｏａｃｈｔｏｔｈｅｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｂｏｕｎｄａｒｉｅｓｏｆｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｗｏｒｋｓｐａｃｅ
［Ｊ］．ＡＳＭＥＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＤｅｓｉｇｎ，２０００，１２２（４）：４４７～４５６．

３　刘志忠，柳洪义，罗忠，等．机器人工作空间求解的蒙特卡罗法改进［Ｊ］．农业机械学报，２０１３，４４（１）：２３０～２３５．
ＬｉｕＺｈｉｚｈｏｎｇ，ＬｉｕＨｏｎｇｙｉ，ＬｕｏＺｈｏｎｇ，ｅｔａｌ．ＩｍｐｒｏｖｅｍｅｎｔｏｎＭｏｎｔｅＣａｒｌｏｍｅｔｈｏｄｆｏｒｒｏｂｏｔｗｏｒｋｓｐａｃｅｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（１）：２３０～２３５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

４　ＫｗｏｎＳＪ，Ｙｏｕｍ Ｙ，ＣｈｕｎｇＫ Ｃ．Ｇｅｎｅｒａｌａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｆｏｒａｕｔｏｍａｔｉｃｇｅｎｅｒａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｗｏｒｋｓｐａｃｅｆｏｒｎｌｉｎｋｐｌａｎａｒｒｅｄｕｎｄａｎｔ
ｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｓ［Ｊ］．ＡＳＭＥＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＤｅｓｉｇｎ，１９９４，１１６（３）：９６７～９６９．

５　印峰，王耀南，余洪山．基于蒙特卡罗方法的除冰机器人作业空间边界提取［Ｊ］．控制理论与应用，２０１０，２７（７）：８９１～８９６．
ＹｉｎＦｅｎｇ，ＷａｎｇＹａｏｎａｎ，ＹｕＨｏｎｇｓｈａｎ．ＷｏｒｋｓｐａｃｅｂｏｕｎｄａｒｙｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｏｆｄｅｉｃｉｎｇｒｏｂｏｔｂａｓｅｄｏｎＭｏｎｔｅＣａｒｌｏｍｅｔｈｏｄ［Ｊ］．Ｃｏｎｔｒｏｌ
Ｔｈｅｏｒｙ＆Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ，２０００，２７（７）：８９１～８９６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６　ＥｂｅｒｔＵｐｈｏｆｆＩ，ＣｈｉｒｉｋｊｉａｎＧＳ．Ｅｆｆｉｃｉｅｎｔｗｏｒｋｓｐａｃｅｇｅｎｅｒａｔｉｏｎｆｏｒｂｉｎａｒｙｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｓｗｉｔｈｍａｎｙａｃｔｕａｔｏｒｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＲｏｂｏｔｉｃ
Ｓｙｓｔｅｍｓ，１９９５，１２（６）：３８３～４００．

７　ＣｈｉｒｉｋｊｉａｎＧＳ，ＥｂｅｒｔｕｐｈｏｆｆＩ．ＮｕｍｅｒｉｃａｌｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎｏｎｔｈｅＥｕｃｌｉｄｅａｎｇｒｏｕｐｗｉｔｈａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｔｏｗｏｒｋｓｐａｃｅｇｅｎｅｒａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩＥＥＥ
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，１９９８，１４（１）：１２３～１３６．

８　ＷａｎｇＹｕｎｆｅｎｇ，ＣｈｉｒｉｋｊｉａｎＧＳ．Ａｄｉｆｆｕｓｉｏｎｂａｓｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｆｏｒｗｏｒｋｓｐａｃｅｇｅｎｅｒａｔｉｏｎｏｆｈｉｇｈｌｙａｒｔｉｃｕｌａｔｅｄｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｓ［Ｊ］．
Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ—ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，２００２（２）：１５２５～１５３０．

９　黄真，孔宪文．６ＳＰＳ并联机器人机构运动分析［Ｊ］．东北重型机械学院学报，１９９２，１６（４）：２８３～２８９．
ＨｕａｎｇＺｈｅｎ，ＫｏｎｇＸｉａｎｗｅｎ．Ｋｉｎｅｍａｔｉｃａｎａｌｙｓｉｓｏｆ６ＳＰＳｐａｒａｌｌｅｌｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＮｏｒｔｈｅａｓｔＨｅａｖｙＭａｃｈｉｎｅｒｙＩｎｓｔｉｔｕｔｅ，
１９９２，１６（４）：２８３～２８９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　黄真，孔令富，方跃华．并联机器人机构学理论及控制［Ｍ］．北京：机械工业出版社，１９９７．
１１　盛骤等．概率论与数理统计［Ｍ］．北京：高等教育出版社，２０１０．
１２　杨新刚，黄玉美，杨文栋，等．基于可操作性的串联机器人相对传动比优化［Ｊ］．农业机械学报，２００９，４０（８）：２０９～２１３．

ＹａｎｇＸｉｎ’ｇａｎｇ，ＨｕａｎｇＹｕｍｅｉ，ＹａｎｇＷｅｎｄｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｒｅｌａｔｉｖｅｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎｏｆｓｅｒｉａｌｒｏｂｏｔｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｒａｔｉｏｓｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎ
ｍａｎｉｐｕｌａｂｉｌｉｔｙ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２００９，４０（８）：２０９～２１３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　ＹｏｓｈｉｋａｗａＴ．Ｍａｎｉｐｕｌａｂｉｌｉｔｙｏｆｒｏｂｏｔｉｃｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｍａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＲｏｂｏｔｉｃｓＲｅｓｅａｒｃｈ，１９８５，４（２）：３～９．
１４　ＬｉｕＸｉｎｊｕｎ，ＷａｎｇＪｉｎｓｏｎｇ，Ｐｒｉｔｓｃｈｏｗ Ｇｆｉｎｔｅｒ．Ｋｉｎｅｍａｔｉｃｓ，ｓｉｎｇｕｌａｒｉｔｙａｎｄｗｏｒｋｓｐａｃｅｏｆｐｌａｎａｒ５Ｒ ｓｙｍｍｅｔｒｉｃａｌｐａｒａｌｌｅｌ

ｍｅｃｈａｎｉｓｍｓ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｓｍａｎｄＭａｃｈｉｎｅＴｈｅｏｒｙ，２００６，４１（２）：１４５～１６９．
１５　曹智睿，张铁强，李洋，等．基于小波技术的模糊边界定位方法研究［Ｊ］．光电子·激光，２００７，１８（１２）：１４６２～１４６４．

ＣａｏＺｈｉｒｕｉ，ＺｈａｎｇＴｉｅｑｉａｎｇ，ＬｉＹａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｔｈｅｒｅｓｅａｒｃｈｄｅｆｉｎｅｔｈｅｉｌｌｅｇｉｂｉｌｉｔｙｂｏｒｄｅｒｌｉｎｅｂａｓｅｄｏｎｍｉｃｒｏｗａｖｅｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＯｐｔｏｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ·Ｌａｓｅｒ，２００７，１８（１２）：１４６２～１４６４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

３７２第 ７期　　　　　　　　　　　　张建富 等：并联机器人可操作度分析的蒙特卡罗方法


