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摘要：根据平面平台型６ ＵＰＳ并联机器人的结构特点，选取３个代表点的空间坐标作为参数来描述动平台的位

置和姿态，结合 ３个代表点之间的约束条件，建立 ９个参数的一次与二次多项式方程组，通过对方程组进行消元

处理，最终得到 ６个未知数表示的二次多项式方程。针对所获得的二次多项式方程组特点，改进传统牛顿 拉夫

森数值迭代算法，并将其用于并联机器人的一般六维二次多项式方程数值求解，迭代算法收敛并可得到唯一解。

数值算例表明，在同等条件下，传统旋转矩阵方法的计算时间为 １４２～２６７ｍｓ，所提代表点算法计算时间为

０１４～０２３ｍｓ，大大减少了计算时间，提高了收敛速度和计算效率，为并联机器人高性能闭环实时控制奠定了

良好基础。
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０　引言

现有的求解６ ＵＰＳ并联机器人正向运动学方
法

［１］
可概括为多项式、添加传感器、数值迭代３类方

法，这些方法不具备实时反馈的能力。多项式方法

可以通过采用对偶四元数方法
［２］
、特殊的几何性

质
［３］
、Ｇｒｂｎｅｒ基算法［４－５］

、区间分析
［６］
和代数消

元
［７－８］

等方法求解非线性方程组，化简得到一元

４０、２０、１７、１４次的代数方程，最终得到所有可能解，
包括无理复根和增根的所有解，运动学正解多解对

应多种装配模式，且计算时间长，给实时反馈控制带

来困难。文献［９］采用方位特征集方法得到了全解
析算法，解决了多解容易产生增根、出现失根问题。

传感器方法通过添加 ４个［１０］
、３个［１１］

、２个［１２］
甚至

１个传感器［１３－１４］
来辅助计算正向运动学，能够得到

较好结果，但是，添加传感器不但增加了硬件成本，

还引入传感器测量误差等问题。文献［１３］采用传
感器方法得到唯一位姿，但是推导过程繁琐，计算时

间较长。数值迭代方法关键是选取一个合适的初始

值，如果初值选取得当，使用牛顿 拉夫森迭代方法

可以得到唯一解
［１５－１８］

，否则会影响系统的鲁棒性，

同时无法得到所有的装配模式。文献［１９］采用四
元数得到了正向运动学的快速数值解，消除了姿态

矩阵的数学奇异性，是一个较好的数值方法。文

献［２０］研究了冗余驱动的数值解，消除了算法中位
置和姿态的数学奇异性。文献［２１］采用齐次坐标
变换求解反向运动学。文献［２２］采用由点和方位
矢量形成的自然坐标法来描述多体系统的位置，而

没有使用角度坐标。文献［２３］利用链路的自然坐
标来描述相邻链路的相对运动，这些自然坐标仅描

述机构与所选择的相对系统之间的关系，而不管机

构的运动学结构。文献［２４］通过选择合适的点和
方位矢量形成的自然坐标描述多体系统，建立了一

个合适的模型。文献［２５］提出了用自然坐标表示
的致动器的驱动力公式。采用自然坐标方法描述系

统运动学，可有利于建立二次或线性的运动学方程

组，能避免三角函数等超越函数计算。

本文将并联机器人运动参数选为若干点的坐

标，选择平面平台型 ６ ＵＰＳ并联机器人动平台平
面中２个动坐标轴端点和坐标轴原点为代表点，将
并联机器人运动学表示为３个代表点坐标的函数形
式，建立９个一次和二次多项式方程，进行消元处
理，得到６个二次多项式方程，在此基础上，改进牛
顿 拉夫森迭代算法，最终求解得到唯一一组位置和

姿态参数。

１　６ ＵＰＳ并联机器人运动学基础

１１　结构
６ ＵＰＳ并联机器人及其坐标系如图 １所示。

该机构包括动、静上下 ２个平台和 ６条结构一致支
腿组成，各个支腿和动平台之间通过球铰 Ｓ连接，和
静平台之间通过虎克铰 Ｕ连接，支腿上有移动副 Ｐ，
通过对 Ｐ施加驱动，来保证整个平台的期望运动。
该机构属于平面平台型，即动、静平台的 ６个球铰 Ｓ
和６个虎克铰 Ｕ中心分别布置在两个平面之中。
为了方便分析，选择绝对静坐标系 Ｏｂｘｙｚ与静平台
固连，相对动坐标系 Ｏａαβγ与动平台固连，其中，
Ｏａ、Ｏｂ分别是动、静平台的外接圆圆心；ｚ、γ轴分别
垂直于各自所在平面。动、静平台６对顶点 Ａｉ、Ｂｉ（ｉ＝
１，２，…，６）分别循环对称布置在一个平面圆周上，
如图２所示。

图 １　６ ＵＰＳ并联机器人简图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｏｆ６ ＵＰＳｐａｒａｌｌｅｌｒｏｂｏｔ
　

图 ２　６ ＵＰＳ并联机器人的顶点布置示意图

Ｆｉｇ．２　Ｖｅｒｔｉｃｅｓａｒｒａｎｇｅｍｅｎｔｓｃｈｅｍａｔｉｃｏｆ６ ＵＰＳ

ｐａｒａｌｌｅｌｒｏｂｏｔ
　
选择 ３点 Ｐ１、Ｐ２、Ｐ３为代表点，分别位于动坐

标系原点 Ｏａ、α轴端点和 β轴的端点处，如图 １所

示。用 Ｐ１＝（ｘ１，ｙ１，ｚ１）
Ｔ
、Ｐ２ ＝（ｘ２，ｙ２，ｚ２）

Ｔ
、Ｐ３＝

（ｘ３，ｙ３，ｚ３）
Ｔ
分别表示３个代表点 Ｐ１、Ｐ２、Ｐ３在静坐

标系 Ｏｂｘｙｚ中的位置坐标，于是正向运动学模型中
含有９个待求变量。
１２　基于代表点坐标的位置 Ｐ和姿态 Ｒ

Ｐ２、Ｐ３和 Ｐ１存在如下关系：Ｐ２＝Ｐ１＋Ｒ·ｘ，Ｐ３＝
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Ｐ１＋Ｒ·ｙ。动平台动坐标系 Ｏａαβγ的 α、β、γ轴对应
的矢量记为：α＝（αｘ，αｙ，αｚ）

Ｔ
，β＝（βｘ，βｙ，βｚ）

Ｔ
，γ＝

（γｘ，γｙ，γｚ）
Ｔ
。则矢量 α、β、γ用代表点 Ｐ１、Ｐ２、Ｐ３坐

标表示后可得

α＝Ｐ２－Ｐ１＝（ｘ２，ｙ２，ｚ２）
Ｔ－（ｘ１，ｙ１，ｚ１）

Ｔ＝
（（ｘ２－ｘ１），（ｙ２－ｙ１），（ｚ２－ｚ１））

Ｔ
（１）

同理可得

β＝（（ｘ３－ｘ１），（ｙ３－ｙ１），（ｚ３－ｚ１））
Ｔ

（２）
由于 γ垂直于 α和 β所决定的平面，所以存在

γ＝α×β＝
（（αｙβｚ－αｚβｙ），（αｚβｘ－αｘβｚ），（αｘβｙ－αｙβｘ））

Ｔ＝
（（ｙ１ｚ２－ｙ１ｚ３－ｙ２ｚ１＋ｙ２ｚ３＋ｙ３ｚ－ｙ３ｚ２），
（－ｘ１ｚ２＋ｘ１ｚ３＋ｘ２ｚ１－ｘ２ｚ３－ｘ３ｚ１＋ｘ３ｚ２），
（ｘ１ｙ２－ｘ１ｙ３－ｘ２ｙ１＋ｘ２ｙ３＋ｘ３ｙ１－ｘ３ｙ２））

Ｔ
（３）

静坐 标 系 基 矢 量 为：ｘ＝（１，０，０）Ｔ；ｙ＝
（０，１，０）Ｔ；ｚ＝（０，０，１）Ｔ。采用代表点表示，动平台
位置 在 静 坐 标 系 中 的 位 置 矢 量 为 Ｐ＝Ｐ１ ＝
（ｘ１，ｙ１，ｚ１）

Ｔ
；姿态矩阵 Ｒ表示为

Ｒ＝［α　β　γ］＝

αｘ βｘ γｘ
αｙ βｙ γｙ
αｚ βｚ γ









ｚ

（４）

根据式（１）～（３）可得 αｘ＝ｘ２－ｘ１、αｙ＝ｙ２－ｙ１、
αｚ＝ｚ２－ｚ１、βｘ＝ｘ３－ｘ１、βｙ＝ｙ３－ｙ１、βｚ＝ｚ３－ｚ１、γｘ＝
ｙ１ｚ２－ｙ１ｚ３ －ｙ２ｚ１ ＋ｙ２ｚ３ ＋ｙ３ｚ１－ｙ３ｚ２、γｙ＝－ｘ１ｚ２＋
ｘ１ｚ３＋ｘ２ｚ１－ｘ２ｚ３ －ｘ３ｚ１ ＋ｘ３ｚ２、γｚ＝ｘ１ｙ２ －ｘ１ｙ３ －
ｘ２ｙ１＋ｘ２ｙ３＋ｘ３ｙ１－ｘ３ｙ２。

２　６ ＵＰＳ并联机器人位置矢量方程构建

如图 １所示，机构中存在 ６组封闭 矢 量：
ＯｂＯａ
→ Ａ１ＯｂＢｋ

→ Ａ１，ＯｂＯａ
→ Ａ２ ＯｂＢｋ

→ Ａ２，…，ＯｂＯａ
→ Ａ６ ＯｂＢｋ

→ Ａ６，
根据矢量封闭关系，得到连杆矢量表达式为

Ｌｋｅｋ＝Ｐ＋Ｒａｋ－ｂｋ　（ｋ＝１，２，…，６） （５）
其中 ａｋ＝（ａｋα，ａｋβ，ａｋγ）

Ｔ

ｂｋ＝（ｂｋｘ，ｂｋｙ，ｂｋｚ）
Ｔ

式中　Ｌｋ———第 ｋ个连杆杆长
ｅｋ———第 ｋ个连杆单位矢量
ａｋ———动坐标系 Ｏａαβγ中动平台各个顶点

Ａｋ坐标值
ｂｋ———静坐标系 Ｏｂｘｙｚ中静平台各个顶点 Ｂｋ

坐标值

图 １所示机构，因动、静平台均为平面布置，所以
ａｋ、ｂｋ的 γ轴和 ｚ轴分量均为０，即 ａｋγ＝ｂｋｚ＝０，也即
ａｋ＝（ａｋα，ａｋβ，０）

Ｔ
，ｂｋ＝（ｂｋｘ，ｂｋｙ，０）

Ｔ
，可见动、静平台

的顶点坐标也可以通过 ４个变量 ｒａ、ｒｂ、θａ、θｂ来表
示，各点坐标进一步表示如下

ａｋ＝（ａｋα，ａｋβ，ａｋγ）
Ｔ＝（ｒａｃｏｓαｋ，ｒａｓｉｎαｋ，０）

Ｔ

ｂｋ＝（ｂｋｘ，ｂｋｙ，ｂｋｚ）
Ｔ＝（ｒｂｃｏｓβｋ，ｒｂｓｉｎβｋ，０）{ Ｔ

（６）

其中 αｋ＝
（ｋ－１）π
３

－θａ

βｋ＝
（ｋ－１）π
３

－θ{
ｂ

　（ｋ＝１，３，５）

αｋ＝
（ｋ－２）π
３

＋θａ

βｋ＝
（ｋ－２）π
３

＋θ{
ｂ

　（ｋ＝２，４，６）

令 Ｗ为动平台在动坐标系中的位置矢量，Ｗ＝
（Ｗｘ，Ｗｙ，Ｗｚ）

Ｔ
，则存在 Ｐ＝ＲＷ，结合 Ｒ的正交性，同

时成立：Ｗ＝ＲＴＰ。将 ａｋ、ｂｋ、Ｐ、Ｒ和 Ｗ代入式（５），
两边与自身进行矢量点乘，得到 ６个杆长平方标量
方程式如下（此处省略下标 ｋ）
Ｌ２－ｒ２ａ－ｒ

２
ｂ＝－２ｂｘＰｘ－２ｂｙＰｙ＋２ａｘＷｘ＋２ａｙＷｙ－

２αｘ（ａｘｂｘ）－２αｙ（ａｙｂｙ）－２βｘ（ａｙｂｘ）－
２βｙ（ａｘｂｙ）＋Ｐｐ （７）

其中 Ｐｘ＝Ｐ·ｘ　Ｐｙ＝Ｐ·ｙ　Ｗｘ＝Ｐ·α　Ｗｙ＝Ｐ·β
αｘ＝α·ｘ　αｙ＝α·ｙ　βｘ＝β·ｘ　βｙ＝β·ｙ

式中　Ｐｐ———位置矢量 Ｐ模长平方
Ｐｘ———Ｐ在 ｘ方向上的投影
Ｐｙ———Ｐ在 ｙ方向上的投影
Ｗｘ———Ｐ在 α方向上的投影
Ｗｙ———Ｐ在 β方向上的投影
αｘ———α在 ｘ方向上的投影
αｙ———α在 ｙ方向上的投影
βｘ———β在 ｘ方向上的投影
βｙ———β在 ｙ方向上的投影

式中，含 Ｐｐ、Ｐｘ、Ｐｙ、Ｗｘ、Ｗｙ、αｘ、αｙ、βｘ、βｙ等 ９个未知
数，各个未知数之间由动平台的位置和姿态各个参

数联系起来，且９个未知数的系数由平台结构参数
和杆长参数决定。

３　正向运动学模型构造并求解

正向运动学问题就是已知机构的 ６个杆长输
入，求解末端运动平台的位置矢量 Ｐ和姿态矩阵 Ｒ。
此处首先将正向运动学问题转换为构造和求解６个
二次多项式方程问题。

３１　运动学模型构造
由式（７）可得，通过对 Ｐｐ、Ｐｘ、Ｐｙ、Ｗｘ、Ｗｙ、αｘ、

αｙ、βｘ、βｙ９个未知数进行移项、整理，可解得
Ｐｐ－ｋ０（αｘ＋βｙ）／２＝Ｐｐ０
Ｐｘ－ｋ１（αｘ－βｙ）／２＝Ｐｘ０
Ｐｙ＋ｋ１（αｙ＋βｘ）／２＝Ｐｙ０
Ｗｘ－ｋ２（αｘ－βｙ）／２＝Ｗｘ０
Ｗｙ＋ｋ２（αｙ＋βｘ）／２＝Ｗｙ０
（αｙ－βｘ）／２＝Ｃ















０

（８）
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其中

ｋ０＝２ｒａｒｂｃｏｓ（θｂ－θａ）

ｋ１＝ｒａｓｉｎ（θｂ＋２θａ）ｃｓｃ（θｂ－θａ）

ｋ２＝ｒｂｓｉｎ（２θｂ＋θａ）ｃｓｃ（θｂ－θａ）

Ｐｐ０＝
１
６
（Ｌ２１＋Ｌ

２
２＋Ｌ

２
３＋Ｌ

２
４＋Ｌ

２
５＋Ｌ

２
６－６ｒ

２
ｂ－６ｒ

２
ａ）

Ｐｘ０＝
－１
１２ｒｂ
ｃｓｃ（θｂ－θａ）［槡３（Ｌ

２
３－Ｌ

２
４－Ｌ

２
５＋Ｌ

２
６）ｃｏｓθａ＋

　　（－２Ｌ２１－２Ｌ
２
２＋Ｌ

２
３＋Ｌ

２
４＋Ｌ

２
５＋Ｌ

２
６）ｓｉｎθａ］

Ｐｙ０＝
１
１２ｒｂ
ｃｓｃ（θｂ－θａ）［（２Ｌ

２
１－２Ｌ

２
２－Ｌ

２
３＋Ｌ

２
４－Ｌ

２
５＋

　　Ｌ２６）ｃｏｓθａ 槡＋３（Ｌ
２
３＋Ｌ

２
４－Ｌ

２
５－Ｌ

２
６）ｓｉｎθａ］

Ｗｘ０＝
－１
１２ｒａ
ｃｓｃ（θｂ－θａ）［槡３（Ｌ

２
３－Ｌ

２
４－Ｌ

２
５＋Ｌ

２
６）ｃｏｓθｂ＋

　　（－２Ｌ２１－２Ｌ
２
２＋Ｌ

２
３＋Ｌ

２
４＋Ｌ

２
５＋Ｌ

２
６）ｓｉｎθｂ］

Ｗｙ０＝
１
１２ｒａ
ｃｓｃ（θｂ－θａ）［（２Ｌ

２
１－２Ｌ

２
２－Ｌ

２
３＋Ｌ

２
４－Ｌ

２
５＋

　　Ｌ２６）ｃｏｓθｂ 槡＋３（Ｌ
２
３＋Ｌ

２
４－Ｌ

２
５－Ｌ

２
６）ｓｉｎθｂ］

Ｃ０＝
１
１２ｒａｒｂ

ｃｓｃ（θｂ－θａ）（Ｌ
２
１－Ｌ

２
２＋Ｌ

２
３－Ｌ

２
４＋Ｌ

２
５－Ｌ

２
６

































 ）

（９）
将９个未知数的代表点表达式代入式（８）后可

得６个一次或二次多项式方程组

ｘ２１＋ｙ
２
１＋ｚ

２
１－
１
２
ｋ０（－ｘ１＋ｘ２－ｙ１＋ｙ３）＝Ｐｐ０

（１０）

ｘ１－
１
２
ｋ１（－ｘ１＋ｘ２＋ｙ１－ｙ３）＝Ｐｘ０ （１１）

ｙ１＋
１
２
ｋ１（－ｘ１＋ｘ３－ｙ１＋ｙ２）＝Ｐｙ０ （１２）

ｘ１（－ｘ１＋ｘ２）＋ｙ１（－ｙ１＋ｙ２）＋ｚ１（－ｚ１＋ｚ２）－
１
２
ｋ２（－ｘ１＋ｘ２＋ｙ１－ｙ３）＝Ｗｘ０ （１３）

ｘ１（－ｘ１＋ｘ３）＋ｙ１（－ｙ１＋ｙ３）＋ｚ１（－ｚ１＋ｚ３）＋
１
２
ｋ２（－ｘ１＋ｘ３－ｙ１＋ｙ２）＝Ｗｙ０ （１４）

１
２
（ｘ１－ｘ３－ｙ１＋ｙ２）＝Ｃ０ （１５）

又由 α和 β的正交性和归一性
α·β＝０　α·α＝１　β·β＝１

可得９个未知数的代表点约束方程
（ｘ２－ｘ１）（ｘ３－ｘ１）＋（ｙ２－ｙ１）（ｙ３－ｙ１）＋

（ｚ２－ｚ１）（ｚ３－ｚ１）＝０ （１６）
（ｘ２－ｘ１）

２＋（ｙ２－ｙ１）
２＋（ｚ２－ｚ１）

２＝１ （１７）
（ｘ３－ｘ１）

２＋（ｙ３－ｙ１）
２＋（ｚ３－ｚ１）

２＝１ （１８）
观察式（１１）、（１２）、（１５）最高次为一次多项式，

本文先求出 ｘ３、ｙ２、ｙ３对 ｘ１、ｙ１、ｚ１、ｘ２、ｚ２、ｚ３的线性表
示，再代回剩余的 ６个方程，可得到式（１０）、（１３）、

（１４）、（１６）～（１８）的 ６个二次多项式方程，将其
记为

ｆｉ（Ｘ）＝
１
２
ＸＴＱｉＸ＋Ｍ

Ｔ
ｉＸ＋Ｃｉ＝０

（ｉ＝１，２，…，６） （１９）
其中 Ｘ为待求未知数，Ｘ＝（ｘ１，ｙ１，ｚ１，ｘ２，ｚ２，ｚ３），Ｃｉ
是由６ ＵＰＳ并联机器人结构参数和 ６条支腿长决
定；Ｍｉ由 ６ ＵＰＳ并联机器人结构参数所决定；
Ｑｉ（ｉ＝１，２，…，６）是二次项系数矩阵，是由系统结构
参数中３个参数 ｒａ、θａ、θｂ所决定的 ６×６维对称矩
阵，Ｑｉ的具体形式为

Ｑ１＝

２ ０ ０ ０ ０ ０
０ ２ ０ ０ ０ ０
０ ０ ２ ０ ０ ０
０ ０ ０ ０ ０ ０
０ ０ ０ ０ ０ ０

















０ ０ ０ ０ ０ ０

Ｑ２＝

－２ ０ ０ １ ０ ０

０ －２
ｋ１

０ ０ ０ ０

０ ０ －２ ０ １ ０
１ ０ ０ ０ ０ ０
０ ０ １ ０ ０ ０





















０ ０ ０ ０ ０ ０

Ｑ３＝

０
－３－ｋ１
ｋ１

０ ０ ０ ０

－３－ｋ１
ｋ１

０ ０ １ ０ ０

０ ０ －２ ０ ０ １
０ １ ０ ０ ０ ０
０ ０ ０ ０ ０ ０























０ ０ １ ０ ０ ０

Ｑ４＝

０
２＋２ｋ１
ｋ２１

０ ０ ０ ０

２＋２ｋ１
ｋ２１

０ ０ －２
ｋ１

０ ０

０ ０ ２ ０ －１ －１

０ －２
ｋ１

０ ０ ０ ０

０ ０ －１ ０ ０ １





























０ ０ －１ ０ １ ０

Ｑ５＝

２ ０ ０ －２ ０ ０

０ ２
ｋ２１

０ ０ ０ ０

０ ０ ２ ０ －２ ０
－２ ０ ０ ２ ０ ０
０ ０ －２ ０ ２ ０





















０ ０ ０ ０ ０ ０
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Ｑ６＝

２（－２－ｋ１）
２

ｋ２１
０ ０

２（－２－ｋ１）
ｋ１

０ ０

０ ２
ｋ２１

０ ０ ０ ０

０ ０ ２ ０ ０ －２
２（－２－ｋ１）

ｋ１
０ ０ ２ ０ ０

０ ０ ０ ０ ０ ０





























０ ０ －２ ０ ０ ２

将式（１９）代表的 ６个方程统一表示为向量
形式

Ｆ（Ｘ）＝１
２
ＸＴＱＸ＋ＭＴＸ＋Ｃ＝０ （２０）

其中　Ｆ（Ｘ）＝（ｆ１（Ｘ），ｆ２（Ｘ），…，ｆ６（Ｘ））
Ｔ

Ｑ＝（Ｑ１，Ｑ２，…，Ｑ６）
Ｔ

Ｍ＝（Ｍ１，Ｍ２，…，Ｍ６）
Ｔ

Ｃ＝（Ｃ１，Ｃ２，…，Ｃ６）
Ｔ

Ｃ (＝ －Ｐｐ０－
ｋ０Ｐｘ０
ｋ１
，
ｋ２Ｐｘ０
ｋ１
－Ｗｘ０，

ｋ２Ｐｙ０
ｋ１
－Ｗｙ０，

２Ｃ０ｋ１Ｐｘ０＋２Ｐｘ０Ｐｙ０
ｋ２１

，
（Ｃ０ｋ１＋Ｐｙ０）

２

ｋ２１
－１，

４Ｐ２ｘ０
ｋ２１
＋
（Ｃ０ｋ１－Ｐｙ０）

２

ｋ２１
)－１
Ｔ

（２１）

Ｍ＝

ｋ０（１＋ｋ１）
ｋ１

０ ０ －ｋ０ ０ ０

－
ｋ２
ｋ１

Ｃ０ｋ１＋Ｐｙ０
ｋ１

０ ０ ０ ０

－Ｃ０ｋ１＋Ｐｙ０
ｋ１

－ｋ２＋２Ｐｘ０
ｋ１

０ ０ ０ ０

－２Ｃ０ｋ１－２Ｐｙ０－２ｋ１Ｐｙ０
ｋ２１

－
２Ｐｘ０
ｋ２１

０
２Ｐｙ０
ｋ１

０ ０

０ －
２（Ｃ０ｋ１＋Ｐｙ０）

ｋ２１
０ ０ ０ ０

４（－２－ｋ１）Ｐｘ０
ｋ２１

２（Ｃ０ｋ１－Ｐｙ０）
ｋ２１

０
４Ｐｘ０
ｋ１









































０ ０

Ｔ

（２２）
３２　正解运动学方程数值迭代求解

对二次多项式方程组（２０）求导，可得

Ｊ＝Ｆ（Ｘ）
Ｘ

＝ＸＴＱ＋ＭＴ

现在考虑牛顿 拉夫森数值迭代算法，当待求未

知变量 Ｘ取第 ｋ步数值，即：Ｘ＝ｘｋ时，可得

Ｊｋ＝
Ｆ（ｘｋ）
ｘｋ

＝ｘＴｋＱ＋Ｍ
Ｔ

因此可得

ｘＴｋＱ＝Ｊｋ－Ｍ
Ｔ　（ｋ＝０，１，２，…） （２３）

根据一般牛顿 拉夫森数值迭代算法

ｘｋ＋１＝ｘｋ (－ Ｆ（ｘｋ）
ｘ )
ｋ

－１

Ｆ（ｘｋ）　（ｋ＝０，１，２，…）

（２４）

将式（２３）代入 Ｘ＝ｘｋ时的方程组（２０）可得

Ｆ（ｘｋ）＝
１
２
ｘＴｋＱｘｋ＋Ｍ

Ｔｘｋ＋Ｃ＝
１
２
Ｊｋｘｋ＋

１
２
ＭＴｘｋ＋Ｃ

（ｋ＝０，１，２，…） （２５）

将式（２５）代回式（２４）一般牛顿 拉夫森数值迭

代算法可得

ｘｋ＋１＝ｘｋ－Ｊ
－１
ｋ Ｆ（ｘｋ）＝

１
２
ｘｋ－Ｊ

－１ (ｋ
１
２
ＭＴｘｋ＋ )Ｃ

（ｋ＝０，１，２，…） （２６）

至此可见，将牛顿 拉夫森数值迭代算法用于

６ ＵＰＳ并联机器人的代表点运动方程时，不再需要

不断更新计算 Ｆ（ｘｋ）的函数值，由此可大幅度提高

计算效率。由于式（２６）中含有雅可比逆矩阵 Ｊ－１ｋ ，

直接进行逆矩阵计算也很耗时，为了进一步提高算

法的计算效率，对式（２６）中迭代次序简化为线性方

程组来求解（例如高斯 赛德尔迭代）。为此定义

式（２６）中 Ｊ－１ (ｋ
１
２
ＭＴｘｋ＋ )Ｃ Δｘｋ，则可得

ＪｋΔｘｋ＝
１
２
ＭＴｘｋ＋Ｃ　（ｋ＝０，１，２，…） （２７）

由式（２６）和式（２７）联合可得一类代表点表示

的６ ＵＰＳ并联机器人的快速正向运动学迭代算法

ｘｋ＋１＝
１
２
ｘｋ－Δｘｋ

ＪｋΔｘｋ＝
１
２
ＭＴｘｋ＋









 Ｃ
　（ｋ＝０，１，２，…）（２８）

据此，可解出唯一一组变量 ｘ１、ｙ１、ｚ１、ｘ２、ｚ２、ｚ３
的解，根据 Ｐ＝（ｘ１，ｙ１，ｚ１）

Ｔ
和姿态矩阵 Ｒ（式（４））

可以求解出唯一的位置和姿态。

４　数值算例验证

采用数值算例来说明和验证前文方法的正确

性、高效性。

（１）正确性

通过给定一组反解，即给定平台位置姿态，计算

对应的代表点坐标值。将给定的一组初始代表点坐

标值代入式（２８）进行运动学正解计算，如果能够收

敛、且收敛到反解对应的代表点坐标值，即可验证所

提算法的正确性。
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① 给定反解条件。６ ＵＰＳ并联机器人结构参
数 θａ＝０２８６１８π、θｂ＝００４６９８８π、ｒａ＝０８４９８６４、
ｒｂ＝０８４９８６４，由此可以确定 ６ ＵＰＳ并联机器人
动、静平台的顶点坐标 ａｉ、ｂｉ（ｉ＝１，２，…，６）。角度
单位为 ｒａｄ，长度单位为 ｍ。设定 ６ ＵＰＳ并联机器
人预设状态下位置矢量为Ｐｔ＝（－０２，－００３，

１１）Ｔ，姿态矩阵 Ｒｔ为

Ｒｔ＝

０９６９０１７ ０１７１９０８ －０１７７３５

－０１６４９７１ ０９８４８５９ ００５３２５８９








０１８３８２ －００２２３５１２ ０９８２７０６

可得到 Ｐ１＝（－０２，－００３，１１）
Ｔ
，通过 Ｐ２＝

Ｐ１＋Ｒｔ（１，０，０）
Ｔ
，Ｐ３＝Ｐ１＋Ｒｔ（０，１，０）

Ｔ
计算可得

另外两个代表点坐标分别为：Ｐ２ ＝（０７６９０１７，

－０１９４９７１，１２８３８２）Ｔ，Ｐ３＝（－００２８０９１９，０９５４８５９，

１０７７６５）Ｔ，通过反解计算得到 ６条支腿长为：Ｌ１＝
１５１６９２ｍ、Ｌ２＝１３１８９５ｍ、Ｌ３＝１２６８８１ｍ、Ｌ４＝
１１３６６９ｍ、Ｌ５＝１２５７０４ｍ、Ｌ６＝１２０９４３ｍ。

根据课题组研制的物理样机，其构型选择的电

缸行程为 ０５ｍ，６条支腿的平衡位置均在 １３６ｍ
处，即６条支腿的运动范围均在（１３６

!

０２５）ｍ范
围内，即：关节空间范围为 Ｌｉ∈［１１１，１６１］，ｉ＝１，
２，…，６，进而可以验证 Ｐｔ、Ｒｔ选取正确。

② 求解正解。首先，将 ６ ＵＰＳ并联机器人结
构参数和腿长参数代入前述的 Ｃ、Ｍ、Ｑ，可得
Ｃ＝（－０４１０３１５，－０２１３２２５，００５８５３２２，
－００５０２２６３，－０９８０６５９，－０８３０４４３）Ｔ

Ｍ＝
０１４４３２１ ０ ０ －１０５５５３ ０ ０

－０９９９３８５ －０１３９０７３ ０ ０ ０ ０

０１９７８０６ －０６３８２３５ ０ ０ ０ ０

－０２９８８４９ 　０３１１７７１ ０ ００５８７３３３ ０ ０

０ －０２４０１１６ ０ ０ ０ ０



















０５２４７８３ 　０３４１５２１ ０ ０７２２３１ ０ ０

Ｔ

Ｑ１＝

２ ０ ０ ０ ０ ０

０ ２ ０ ０ ０ ０

０ ０ ２ ０ ０ ０

０ ０ ０ ０ ０ ０

０ ０ ０ ０ ０ ０



















０ ０ ０ ０ ０ ０

Ｑ２＝

－２ ０ ０ １ ０ ０

０ １７２６５４ ０ ０ ０ ０

０ ０ －２ ０ １ ０

１ ０ ０ ０ ０ ０

０ ０ １ ０ ０ ０



















０ ０ ０ ０ ０ ０

Ｑ３＝

０ １５８９８１ ０ ０ ０ ０
１５８９８１ ０ ０ １ ０ ０
０ ０ －２ ０ ０ １
０ １ ０ ０ ０ ０
０ ０ ０ ０ ０ ０

















０ ０ １ ０ ０ ０

Ｑ４＝

０ －０２３６０６８ ０ ０ ０ ０
－０２３６０６８ ０ ０ １７２６５４ ０ ０
０ ０ ２ ０ －１ －１
０ １７２６５４ ０ ０ ０ ０
０ ０ －１ ０ ０ １

















０ ０ －１ ０ １ ０

Ｑ５＝

２ ０ ０ －２ ０ ０
０ １４９０４７６ ０ ０ ０ ０
０ ０ ２ ０ －２ ０
－２ ０ ０ ２ ０ ０
０ ０ －２ ０ ２ ０

















０ ０ ０ ０ ０ ０

Ｑ６＝

１０５５７３ ０ ０ １４５３０９ ０ ０
０ １４９０４８ ０ ０ ０ ０
０ ０ ２ ０ ０ －２

１４５３０９ ０ ０ ２ ０ ０
０ ０ ０ ０ ０ ０

















０ ０ －２ ０ ０ ２

假设 ６ ＵＰＳ并联机器人动平台从初始位姿：
Ｐ０＝（０５，０５，２）

Ｔ
，Ｒ０＝Ｉ３×３出发，运动到反解给定

的位姿：Ｐｔ、Ｒｔ。那么，对应的始末位姿代表点坐标
值分别为：Ｘ０ ＝（０５，０５，２，１５，２，２）

Ｔ
、Ｘｔ＝

（－０２，－００３，１１，０７６９０１７，１２８３８２，１０７７６５）Ｔ。
迭代过程如表 １所示，经过 ５次迭代计算后得

到的Ｘ５＝（－０２，－００３，１１，０７６９０１７，１２８３８２，
１０７７６５）Ｔ 与反解给定的 Ｘｔ＝（－０２，－００３，
１１，０７６９０１７，１２８３８２，１０７７６５）Ｔ完全一致，验
证了所提算法是正确的，机构位姿示意如图３所示。

本次计算中，所提方法迭代时间为 ０２０ｍｓ，对
比计算表明，采用传统欧拉角方法描述的牛顿 拉夫

森方法，则迭代次数８次、需要耗时２６７ｍｓ，由此可
见本文所提出的二次形方程组数值迭代方法的迭代

次数少，用时少，收敛速度快，效率提高 ９２５１％，至
此，初步显示出算法的高效性。

（２）高效性
与旋转矩阵方法的计算进行对比，即可验证所提

算法的高效性。所提算法和旋转矩阵方法均在以下

条件下进行计算，计算机硬件为：Ｗｉｎ８１／ＩｎｔｅｌＣｏｒｅ
ｉ５２４ＧＨｚ／８ＧＢＲＡＭ／ＭａｔｌａｂＲ２０１６ｂ，代表点初始值
取Ｘ０＝（０５，０５，２，１５，２，２）

Ｔ
，最大迭代次数均为２０

次，算法终止条件允许误差‖Δｘ‖ ＜１０－８。　　　
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表 １　迭代过程及其结果

Ｔａｂ．１　Ｉｔｅｒａｔｉｖｅｐｒｏｃｅｓｓａｎｄｒｅｓｕｌｔｓ

迭代次序 迭代过程 Ｘｉ＝（ｘ１ｉ，ｙ１ｉ，ｚ１ｉ，ｘ２ｉ，ｚ２ｉ，ｚ３ｉ）
Ｔ

０ Ｘ０＝（０５，０５，２，１５，２，２）
Ｔ

１ Ｘ１＝（－００４２６０５８，０１２１０１１，１４７６１２，１０１０３２，１６３３６１，１６８８９１）
Ｔ

２ Ｘ２＝（－０１７３３９１，－００１３１１３８，１１７５６８，０８０６９４１，１３６５５６，１２３８９９）
Ｔ

３ Ｘ３＝（－０１９７３７９，－００２９４２１４，１１０４３６，０７７１８４８，１２８８４９，１０８８１３）
Ｔ

４ Ｘ４＝（－０１９９９８３，－００２９９９７５，１１０００２，０７６９０３５，１２８３８４，１０７７７）
Ｔ

５ Ｘ５＝（－０２，－００３，１１，０７６９０１７，１２８３８２，１０７７６５）
Ｔ

图 ３　位置和姿态示意图

Ｆｉｇ．３　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｏｆｐｏｓｉｔｉｏｎａｎｄｏｒｉｅｎｔａｔｉｏｎｆｏｒ

６ ＵＰＳｐａｒａｌｌｅｌｒｏｂｏｔ
　

　　为了进一步验证所提算法的高计算效率，根据
课题组研制的物理样机，在其可达无奇异工作空间

内任意选取 ２５组数据。首先，２５组初始位置姿态
Ｐ０ｉ、Ｒ０ｉ均 取 为 Ｐ０、Ｒ０，其 具 体 数 值 为：Ｐ０ ＝

（０５，０５，２）Ｔ，Ｒ０ ＝Ｉ３×３，转换成代表点表示为：

Ｘ０＝（０５，０５，２，１５，２，２）
Ｔ
。其次，针对表 ２中给

定的２５组数据，其每一组数据均是从初始位姿：Ｐ０、
Ｒ０开始，分别代入所提算法，重复（１）的反解、正解
过程并进行计算，动平台最终分别运动到表 ２中给
定的２５组终止位置姿态，即 ２５组 Ｐｔｉ、Ｒｔｉ处。经过
计算可知，２５组数据计算结果均正确且收敛，同时
也得到每一组数据计算所需时间，并将其与旋转矩

阵方法计算反解、正解过程所需时间进行对比。每

一组位姿在 Ｍａｔｌａｂ中计算 １００次并取平均数值即
为本次计算时间，结果如表２所示。

表 ２　两种算法计算时间对比

Ｔａｂ．２　Ｃｏｎｓｕｍｐｔｉｏｎｔｉｍｅｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｗｏａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ

位姿次序 ｘ１ｉ／ｍ ｙ１ｉ／ｍ ｚ１ｉ／ｍ ｘ２ｉ／ｍ ｚ２ｉ／ｍ ｚ３ｉ／ｍ
所提算法计算

时间 ｔ１／ｍｓ

旋转矩阵法计

算时间 ｔ２／ｍｓ

１ －００８ －００８ １１２ ０９００３２６ １２４３９０ １００１０７ ０２３ ２６７
２ －００９ －００７ １１６ ０９０５０５８ １２２３０８ １１０１１０ ０１８ １５８
３ －０１０ －００６ １２０ ０９０００００ １２００００ １２００００ ０２２ １６３
４ －０１１ ００１ １２４ ０８８５０５８ １１７８９５ １３００９３ ０１６ １７１
５ －０１２ ００５ １２８ ０８６０３２６ １１５８１３ １４００９６ ０１６ １５０
６ －０１３ －００５ １１６ ０８５５８４６ １０９８９５ １１６０００ ０１９ １８０
７ －０１４ －００４ １２０ ０８４０３２６ １０７８１３ １２６０５９ ０１５ １８３
８ －０１５ －００３ １２３ ０８３９４８６ １３５１８７ １３５０９６ ０１７ １４９
９ －０１６ ００６ １２５ ０８３８１３５ １３１１０５ １１２８３６ ０１５ １４６
１０ －００７ ００９ １２６ ０９２６９１７ １２６０００ １１９８９５ ０１５ １４７
１１ －００６ －００７ １２７ ０９３５０５８ １３３１０５ １３９１６４ ０１５ １８１
１２ －００５ －００６ １１２ ０９３７６８８ １１２０００ ０９９８１３ ０２１ ２３０
１３ －００４ ０ １１４ ０９４５８４６ １０７８９５ １０７９０７ ０１６ ２３０
１４ －００３ ００５ １１５ ０９５９４８６ １０２８１３ １１５０００ ０１５ １４８
１５ －００２ ０１２ １１６ ０９７２５４６ １２８１８７ １２２０５９ ０１６ １４８
１６ －００１ －０１３ １１７ ０９８２５４６ １０４８１３ １１０９４１ ０１５ １８７
１７ ０ －００６ １１８ ０９８９４８６ １３０１８７ １１８０００ ０２３ １４２
１８ ００６ ０ １１９ １０４５８５０ １２５１０５ １２５０９３ ０１５ １４８
１９ ００７ ０１４ １２０ １０５７６９０ １２００００ １３２１８７ ０１５ １４３
２０ ００８ ０１５ １２１ １０７５０６０ １１４８９５ １０８８３６ ０１６ １５８
２１ ００９ －００５ １２２ １０８６９２０ １２２０００ １２８１０５ ０１８ １４６
２２ ０１０ －００６ １２３ １０９８１３０ １１６８９５ １３５１６４ ０１４ １５１
２３ ０１１ ０ １１６ １０９９４９０ １０３８１３ １０３９０４ ０１７ １４７
２４ ０１２ ０１１ １２０ １１００３３０ １３２１８７ １１３９４１ ０１６ １５２
２５ ０１３ ００９ １２４ １１１５８５０ １３０１０５ １２４０００ ０１４ １５２

０８３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１９年



５　结论

（１）采用代表点描述可将并联机器人正向运动
学模型表达为一组二次方程组。该模型含有二次

项、一次项和常数项，最高次项为二次，求导后得到

的雅可比矩阵仅含有一次项和常数项，最高次项为

一次，建立了简单非线性的并联机器人正向运动学

模型。

（２）结合正运动学模型的特点，对一般的牛顿
拉夫森方法进行改进，改进后的牛顿 拉夫森迭代方

　　

法不需要求解雅可比的逆矩阵；而且，在每一次迭代

计算过程中，部分变量还原到原始二次形，计算过程

中直接抵消了大部分计算，方程组与雅可比矩阵的

更新仅需消耗极少的计算量，由此确保所提算法收

敛速度快、计算效率高，并可得到唯一解，便于实时

控制所需。

（３）通过对比传统的旋转矩阵方法，本文提出

的二次方程组数值迭代方法的迭代次数少、用时少、

收敛速度快，效率高。
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ｍｅｃｈａｎｉｓｍｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１０，４６（９）：２６－３１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
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（下转第 ４００页）

１８３第 ４期　　　　　　　　　　　　刘艳梨 等：６ ＵＰＳ并联机器人快速正向运动学研究
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ｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｓ［Ｊ］．ＭｏｄｅｒｎＭａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００９（５）：１０６－１１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
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