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基于引导人工蜂群算法的３ ＲＰＳ并联机构正解优化

毛冰滟　谢志江　吴小勇　袁岳军
（重庆大学机械传动国家重点实验室，重庆 ４０００４４）

摘要：提出了一种求解 ３ ＲＰＳ并联机构正解优化的快速数值解算法，采用数值优化方式将正解转换为最小化问

题。针对 ３ ＲＰＳ并联机构位姿正解优化，采用数值法建立该并联运动平台正解方程，其实质为带约束的多目标非

线性方程组。建立判定方程实现方程组单目标优化，采用引导人工蜂群算法进行最小值优化求解。该算法既利用

了基本人工蜂群算法中邻近蜜蜂交换蜜源信息的方式，又采用全局最优蜜蜂引导所有蜜蜂往更优蜜源处移动，更

快速地搜索到最优蜜源位置。通过求解 ３ ＲＰＳ正解数值解优化仿真算例分析，对比改进蚁群算法和基本人工蜂

群算法，结果表明引导人工蜂群算法是高精度高速求解并联运动平台正解优化的一种有效方法。
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　　引言

与串联机器人相比，并联机构具有高承载能力、

高刚度、高精度等特点
［１－２］

。为达到运动精度高、可

达精度小，机构的综合问题分析在于运动学求解优

化，并联机构的运动学优化关键在于机构正解，即已

知驱动得到位置和姿态
［３－５］

。

并联机构的运动学正解包含一组复杂的多目标

耦合非线性方程组，传统采用的方式有数值法和解

析法。任文博等
［６－７］

得到并联机构的封闭解析解，



需要根据机构的结构特点进行判断，效率低，计算量

大。数值法通常采用 Ｎｅｗｔｏｎ Ｒａｐｈｓｏｎ法进行迭代
求解

［８－９］
，需计算雅可比矩阵及其逆矩阵，计算工作

量大，结构受初值影响，计算精度达不到要求
［８－１１］

。

近年来，智能优化算法发展迅速，如粒子群算法

（Ｐａｒｔｉｃｌｅｓｗａｒｍｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ，ＰＳＯ）［１２－１５］、遗传算法
（Ｇｅｎｅｔｉｃａｌｇｏｒｉｔｈｍ，ＧＡ）［１６］、连续蚁群算法（Ａｎｔ
ｃｏｌｏｎｙａｌｇｏｒｉｔｈｍ，ＡＣＯ）［１７］等在机器人运动学求解
上得到了应用。粒子群算法运算速度快，算法易于

应用，但全局寻优性差，容易陷入局部最优值；遗传

算法全局并行搜索，但常规的算法有收敛速度慢及

早熟的缺点；连续蚁群算法为群智能算法模式，但运

行速度慢。人工蜂群算法（Ａｒｔｉｆｉｃｉａｌｂｅｅｃｏｌｏｎｙ，
ＡＢＣ）［１８－２５］仿生于蜜蜂群体采蜜时各个蜂种之间的
配合，以找到最优采蜜位置。算法控制参数少，全局

寻优性好，收敛速度快，具有非常好的优化搜索特

性，可以有效地解决实际工程问题。利用改进的引

导人工蜂群算法（Ｇｌｏｂａｌｂｅｓｔａｒｔｉｆｉｃｉａｌｂｅｅｃｏｌｏｎｙ，
ＧＡＢＣ），通过利用全局最优蜜蜂进行引导学习，带
领全部蜜蜂向更优蜜源移动，加快算法收敛速度。

本文对 ３ ＲＰＳ并联运动平台进行运动学分
析，将运动学正解多目标非线性方程组规划问题转

换为单目标优化，建立判定方程。采用人工蜂群算

法以及改进的引导人工蜂群算法进行评定方程优化

求解。

１　并联机构运动学分析

１１　运动学逆解
图１为 ３ ＲＰＳ并联机构结构简图。该机构是

由上、下平台以及连接两平台的 ３个支链组成。上
平台为运动平台，能实现 ３ ＲＰＳ的 ３个自由度，下
平台为固定平台，位置保持不变。支链从下往上由

转动副（Ｒ副）、移动副（Ｐ副）和球副（Ｓ副）组成，
转动副与固定平台连接且采用等边三角形的布置方

式，球副与运动平台连接，布置方式与转动副一一对

应。３条支链的长度可通过移动副的伸长缩短进行
改变，从而使得运动平台位置和姿态改变。

以右手定则在固定平台中心建立固定坐标系

ＯＸＹＺ，Ｘ轴指向转动副中心 Ａ１，Ｚ轴垂直固定平台
平面向上。在运动平台上相应的建立动坐标系

Ｏ１Ｘ１Ｙ１Ｚ１，Ｘ１轴指向球副中心 Ｂ１，Ｚ１轴垂直运动平
台向上。固定坐标系不变，该平台可实现 ３个自由
度为绕 Ｘ轴和 Ｙ轴方向的转动，以及沿 Ｚ轴方向的
移动。

由机构的封闭矢量可得

ＬＡｉＢｉ＝ＲＬＯ１Ｂｉ＋Ｐ－ＬＯＡｉ　（ｉ＝１，２，３） （１）

图 １　３ ＲＰＳ并联机构结构简图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｓｋｅｔｃｈｏｆ３ ＲＰＳｐａｒａｌｌｅｌｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒ
　
其中
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ｚ
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
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式中　Ｒ———动坐标系到定坐标系的 Ｚ Ｙ Ｘ欧拉
旋转变换矩阵

Ｐ———动坐标系到定坐标系的位置变换矩阵
α、β、γ———绕 Ｘ轴、Ｙ轴、Ｚ轴的转动角度
ｘｅ、ｙｅ、ｚｅ———绕 Ｘ轴、Ｙ轴、Ｚ轴的移动距离

其中 ｓα＝ｓｉｎα，ｃα＝ｃｏｓα，以此类推。
根据机构的几何关系可以确定 Ａ点和 Ｂ点分

别在定坐标系和动坐标系系中的位置，即

ＬＯＡｉ＝ｒａ（ｃｏｓｉ，ｓｉｎｉ，０）
Ｔ

ＬＯ１Ｂｉ＝ｒｂ（ｃｏｓｉ，ｓｉｎｉ，０）
{ Ｔ

　（ｉ＝１，２，３） （３）

其中 ｉ＝
２π
３
（ｉ－１）

式中　ｒａ———转动副所在平台半径
ｒｂ———球副所在平台半径

根据并联机构实际的装配关系可知，转动副 Ｒ
的轴线 ｅｉ与移动副 Ｐ的移动方向保持垂直，则可以
得到运动学约束方程

（ＲＬＯ１Ｂｉ＋Ｐ－ＬＯＡｉ）
Ｔｅｉ＝０ （４）

则可以得到３个转动副 Ｒ的轴线向量为
ｅ１＝（０，１，０）

ｅ２ (＝ －槡３
２
，－１
２
， )０

ｅ３ (＝ 槡３２，－１２， )











 ０

（５）

通过式（３）～（５）可得到 ｘｅ、ｙｅ、γ关于 ｚｅ、α、β
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的表达式

ｘｅ＝
ｒｂ
２
（ｃｏｓγｃｏｓβ－ｓｉｎγｓｉｎβｓｉｎα－ｃｏｓγｃｏｓα）

ｙｅ＝－ｒｂｓｉｎγｃｏｓβ

γ＝ａｒｃｔａｎ ｓｉｎαｓｉｎβｃｏｓα＋ｃｏｓ













β
（６）

式（６）为该并联机构的运动学约束方程。在带
约束情况下求该三自由度并联机构的位置正解，能

够得到该机构的唯一驱动。将式（６）代入式（１）中，
使得在逆解的非线性方程组中只含有代表机构位置

和姿态的３个自由度 ｚｅ、α、β。从而可以得到 ｚｅ、α、β
表示向量 ＬＡｉＢｉ。

通过式（７）～（９）可得，机构实现 ３个自由度的
驱动为移动副的驱动位移，则机构逆解为

ＬＡ１Ｂ１＝ＲＬＯ１Ｂ１＋Ｐ－ＬＯＡ１＝

Ｒ

ｒｂ








０
０

＋Ｐ－

ｒａ








０
０

＝

ｘｅ－ｒａ＋ｒｂｃβｃγ

ｙｅ＋ｒｂｃβｓγ

ｚｅ－ｒｂｓ











β

（７）

ＬＡ２Ｂ２＝ＲＬＯ１Ｂ２＋Ｐ－ＬＯＡ２＝

Ｒ

－
ｒｂ
２

槡３
２
ｒｂ


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






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
０

＋Ｐ－
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２

槡３
２
ｒａ















０

＝

ｒａ
２
＋ｘｅ－

１
２
ｒｂｃβｃγ－

槡３ｒｂ
２
（ｃαｓγ－ｃｒｓαｓβ）

ｙｅ－
槡３ｒａ
２
＋槡
３ｒｂ
２
（ｃαｃγ＋ｓαｓβｓγ）－１２

ｒｂｃβｓγ

ｚｅ＋
１
２
ｒｂｓβ＋槡

３
２
ｒｂｃβｓ



















α

（８）

ＬＡ３Ｂ３＝ＲＬＯ１Ｂ３＋Ｐ－ＬＯＡ３＝

Ｒ

－
ｒｂ
２

－槡３
２
ｒｂ















０

＋Ｐ－

－
ｒａ
２

－槡３
２
ｒａ















０

＝

ｒａ
２
＋ｘｅ－

１
２
ｒｂｃβｃγ＋

槡３ｒｂ
２
（ｃαｓγ－ｃγｓαｓβ）

ｙｅ＋
槡３ｒａ
２
＋槡
３ｒｂ
２
（ｃαｃγ＋ｓαｓβｓγ）－１２

ｒｂｃβｓγ

ｚｅ＋
１
２
ｒｂｓβ－槡

３
２
ｒｂｃβｓ



















α

（９）

ｄｉ＝｜ＬＡｉＢｉ｜＝

（ＲＬＯ１Ｂｉ＋Ｐ－ＬＯＡｉ）
Ｔ
（ＲＬＯ１Ｂｉ＋Ｐ－ＬＯＡｉ槡 ）

（ｉ＝１，２，３） （１０）
１２　运动学正解多目标非线性模型优化

机构正解为已知驱动位移 ｄｉ的情况下得到机构

的位姿 α、β、ｚｅ。在得到机构逆解的情况下，正解的
本质在于求解一组隐式非线性方程组，即

ｄｉ－ｆｉ（α，β，ｚｅ）＝０　（ｉ＝１，２，３） （１１）
采用权和法将该非线性方程组转换为单目标线

性规划问题，其实质为带约束的多目标非线性方程

优化，转换为最小化问题，则

ｍｉｎ ∑
３

ｉ＝１
（ｄｉ－ｆｉ（α，β，ｚｅ））

２
（１２）

因此得到该并联运动平台数值正解的判定方程

为

ｆｓｓ＝∑
３

ｉ＝１
（ｄｉ－ｆｉ（α，β，ｚｅ））

２
（１３）

２　人工蜂群算法

２１　基本人工蜂群算法
蜜蜂为群居动物，在群体中不同的蜜蜂有不同

的角色和任务。单个蜜蜂行为简单，而群体运动时

能够适应环境的改变，通过交流蜜源信息来寻求最

优蜜源。人工蜂群算法的搜索模型包括蜜源、雇佣

蜂、观察蜂和侦察蜂，不同的蜜蜂以不同的方式寻找

蜜源，在采蜜过程中进行交流交换信息，最后得到最

优蜜源。

算法的具体步骤如下：

（１）初始化蜂群
将蜜源抽象为 ｎ维搜索空间内的点，且参与寻

找蜜源的蜜蜂个数为 ＳＮ。则在搜索范围内随机初
始化的第 ｉ个蜜源为

Ｘｉ＝｛ｘｉ，１，ｘｉ，２，…，ｘｉ，ｎ｝ （１４）
ｘｉ，ｊ＝ｘｍｉｎ，ｊ＋ｒａｎｄ（０，１）（ｘｍａｘ，ｊ－ｘｍｉｎ，ｊ） （１５）

其中 ｉ＝１，２，…，ＳＮ；ｊ＝１，２，…，ｎ；Ｘｍｉｎ，ｊ和 Ｘｍａｘ，ｊ分别
为搜索范围的最小值和最大值。

通过式（１４）和式（１５）在搜索空间内随机生成
ＳＮ个蜜源，分别对应 ＳＮ个雇佣蜂的初始搜寻位置，
且其判定值 ｆｉ可以根据判定方程得出。

（２）雇佣蜂运动
每个雇佣蜂在执行一次采蜜任务后寻找新的蜜

源，单个蜜蜂会与随机选择的附近的蜜蜂交换蜜源

信息，通过信息的交换得到新的蜜源位置。蜜源更

新方程为

ｖｉ，ｊ＝ｘｉ，ｊ＋ｉ，ｊ（ｘｉ，ｊ－ｘｋ，ｊ） （１６）
其中 ｋ∈｛１，２，…，ＳＮ｝，ｊ∈｛１，２，…，ｎ｝，且 ｋ与 ｊ随
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机从范围内选取。ｉ，ｊ从［－１，１］中随机选取。
得到新的蜜源 Ｖｉ后，每个蜜蜂会与自己之前的

蜜源 Ｘｉ进行比较。根据判定方程的判定值 ｆｉ，通过
贪婪法则进行比较。如果新的蜜源 Ｖｉ优于 Ｘｉ，则 Ｖｉ
取代 Ｘｉ成为新的蜜源，如果 Ｖｉ并没有优于 Ｘｉ，则该
蜜蜂的蜜源保持为 Ｘｉ。

（３）选择概率
所有的雇佣蜂在完成搜索蜜源后，在舞蹈区域

与观察蜂交换蜜源信息。每只观察蜂的蜜源信息通

过所有的雇佣蜂获得，且蜜源的位置会根据花蜜的

数量得到选择概率。这个概率的选择是由每个蜜源

的适应度决定，概率为

ｐｉ＝
ｆｉｔｉ

∑
ＳＮ

ｉ＝１
ｆｉｔｉ

（１７）

其中 ｆｉｔｉ＝
１／（１＋ｆｉ） （ｆｉ≥０）

１＋｜ｆｉ｜ （其他{ ）
（１８）

每个蜜源的适应度 ｆｉｔｉ由判定方程的判定值得
出，适应度越高的蜜源位置越好。

（４）观察蜂运动
根据选择概率，每只观察蜂从所有雇佣蜂处获得

蜜源位置信息。在选择蜜源位置 Ｘｉ后，依据式（１６）
更新自己的蜜源位置。运动到新的蜜源位置后，通

过贪婪法则进行选择，如果新位置优于雇佣蜂的蜜

源位置，则替代雇佣蜂进入蜂群。

（５）侦察蜂运动
侦察蜂的任务在于侦察蜜源位置的更新情况。

某个雇佣蜂的蜜源位置被更换的次数超过限定值，

则该雇佣蜂需要被淘汰。侦察蜂会根据式（１５）在
搜索范围内随机产生一个位置，替代该雇佣蜂进入

蜂群寻找蜜源。

２２　引导人工蜂群算法
基本的算法中雇佣蜂和观察蜂都采用式（１６）

来更新蜜源，即将自己蜜源信息中的一部分与邻近

蜜蜂的蜜源信息进行随机交换。这样交换信息更新

的方式随机性大，不易陷入局部最优位置。然而，邻

近的蜜蜂是随机选取，其蜜源优劣程度未知，则在一

定程度上会引导该蜜蜂转向相对差的蜜源处。

引导人工蜂群算法（ＧＡＢＣ）在更新蜜源位置时
与基本人工蜂群算法不同，该算法选出全局最优的

蜜蜂及其蜜源位置，且随着蜂群的运动不断更新全

局最优。全局最优的蜜蜂找到了此时蜂群的最佳蜜

源，则有责任引导和带领其余蜜蜂向好的蜜源移动。

在更新蜜源时采用

ｖｉ，ｊ＝ｘｉ，ｊ＋ｉ，ｊ（ｘｉ，ｊ－ｘｋ，ｊ）＋ｉ，ｊ（ｘＧｂｅｓｔ，ｊ－ｘｋ，ｊ）

（１９）

式中　ｘＧｂｅｓｔ，ｊ———全局最优蜜源位置
在引导人工蜂群算法中，雇佣蜂与观察蜂均采

用式（１９）的方式更新蜜源位置。这样的更新方式，
一部分的信息与邻近的蜜蜂进行交换更新，一部分

的信息与全局最优蜜蜂交换更新，即可以保证搜索

的全局性，不会被局部最优的蜜源干扰，又可以在全

局最优蜜蜂的引导下，向更好的蜜源处移动。

３　算例

根据如图 １所示的 ３ＲＰＳ机构，以坐标系中心
为原点，转动副所在平台半径为 ｒａ＝２７４ｍｍ，球副
所在平台半径为 ｒｂ＝１５８ｍｍ。该运动平台的工作
空间如表１所示，绕 Ｘ轴的转动为 α，绕 Ｙ轴的转动
为 β。

表 １　运动平台工作空间

Ｔａｂ．１　Ｗｏｒｋｓｐａｃｅｏｆｍｏｖｉｎｇｐｌａｔｆｏｒｍ

参数 Ｘ Ｙ Ｚ

位移／ｍｍ ０ ０ ［４００，７００］

转角／（°） ［－２０，２０］ ［－２０，２０］ ０

　　以求解 α＝９°，β＝１３°，ｚｅ＝６２２ｍｍ为例分别采
用连续蚁群算法、人工蜂群算法和引导人工蜂群算

法进行正解运算。３ ＲＰＳ并联运动平台的正解数
值解运算为已知驱动连杆长度 ｄ１＝５９８８４９５ｍｍ，
ｄ２＝６７１５８４７ｍｍ，ｄ３＝６２９４９５５ｍｍ，求解得到运
动平台的位置和姿态。本文中采用 ＭａｔｌａｂＲ２０１２ｂ
进行仿真，运行电脑配置为 Ｉｎｔｅｌ Ｃｏｒｅｉ７ ４５１０Ｕ
ＣＰＵ＠ ２００ＧＨｚ２６０ＧＨｚＲＡＭ７７１ＧＢ。

采用 ３种算法均为群智能最优化算法，采用仿
生方式在种群的基础上进行寻优。３种算法种群数
量设置为１０，迭代次数为 ６００次，独立运行 ３０次后
得到结果进行比较。

从表 ２中可以看出，人工蜂群算法和引导人工
蜂群算法得到的计算值相差不大，误差都小于

１０－１０，比较而言连续蚁群算法计算值的误差较大。
图２为３种算法判定值误差曲线。从图 ２可以看
出，连续蚁群算法曲线平缓，收敛速度慢。人工蜂群

算法和引导人工蜂群算法分别在迭代１７０次左右和
迭代９０次左右收敛，达到最小值，并且引导人工蜂
群算法的收敛速度最快。

表３为独立运行３０次后，判定方程误差的平均
值，标准差以及运行平均时间的比较。从表 ３可以
看出，人工蜂群算法及引导人工蜂群算法的单次运

行时间比蚁群算法长，相比较而言，引导人工蜂群算

法的单次运行时间比人工蜂群算法短。但是，蚁群

算法得到的误差最大，且与人工蜂群算法和引导人
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　　 表 ２　各个算法实际值与计算值结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆａｃｔｕａｌｖａｌｕｅａｎｄｃａｌｃｕｌａｔｅｄｖａｌｕｅｆｏｒｅａｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍ

算法
α／（°） β／（°） ｚｅ／ｍｍ

目标值 计算值 绝对误差 目标值 计算值 绝对误差 目标值 计算值 绝对误差

ＡＣＯ ９ ８８５９８３ １４０１６５×１０－１ １３ １３００１８ １８４５０３×１０－３ ６２２ ６２１９９９ ５３８５７４×１０－４

ＡＢＣ ９ ９０００００ ４４０２３４×１０－１１ １３ １３００００ ７７５０２４×１０－１２ ６２２ ６２２０００ ５１２７２７×１０－１０

ＧＡＢＣ ９ ９０００００ １０７０３４×１０－１０ １３ １３００００ ６０２７００×１０－１０ ６２２ ６２２０００ ７２７５９５×１０－１２

图 ２　各个算法的误差曲线

Ｆｉｇ．２　Ｆｉｔｎｅｓｓｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅｓｏｆｅａｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍ
　

表 ３　各个算法判定误差比较

Ｔａｂ．３　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｆｉｔｎｅｓｓｅｒｒｏｒｆｏｒｅａｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍ

算法 平均值 标准差 时间／ｍｓ

ＡＣＯ ５６９０８２×１０－３ ４３６３９３×１０－３ ２５０５６７

ＡＢＣ ５４１２８９×１０－１７ ２６８７１５×１０－１７ ３６２４００

ＧＡＢＣ ４１０３１７×１０－１７ ２１１３６９×１０－１７ ３６１３３３

工蜂群算法的误差相差非常大，后 ２种算法得到的
误差非常小，优势明显。

　　根据工程需要，在实际的运动控制中，３ ＲＰＳ并
联机构运动平台绝对误差达到 １０－４即可满足需求。
人工蜂群算法和引导人工蜂群算法都达到要求，且

精度很高。实际控制要求中，精度满足要求是最基

本的条件，在运动过程中需要实时计算出机构正解，

以达到运动平台的连续运动，因此运行时间直接影

响到控制的实时性，此工程的实时控制时间要求为

１００ｍｓ以下。由此，在 ３种算法计算精度满足工程
实际要求情况下，对运算时间进行比较，在最高迭代

次数为 ６００次的基础下，设置判定方程的运算精度
为１０－５，得到最后的计算值的绝对误差精度在 １０－４

以上，具体的计算值、绝对误差、判定误差以及单次

运算时间如表４和表５所示。从这２个表中可以看
出，连续蚁群算法在迭代次数内无法达到工程应用

要求，且运算时间也大大超出了工程应用实时控制

运算时间要求。人工蜂群算法和引导人工蜂群算法

的计算值和绝对误差都满足工程应用要求，且运算

时间也在实时控制要求以内。引导人工蜂群的收敛

速度快，运算的时间最短，非常符合工程应用要求。

表 ４　各个算法满足精度的实际值与计算值结果

Ｔａｂ．４　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆａｃｔｕａｌｖａｌｕｅａｎｄｃａｌｃｕｌａｔｅｄｖａｌｕｅｍｅｔｐｒｅｃｉｓｉｏｎｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｆｏｒｅａｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍ

算法
α／（°） β／（°） ｚｅ／ｍｍ

目标值 计算值 绝对误差 目标值 计算值 绝对误差 目标值 计算值 绝对误差

ＡＣＯ ９ ８８５９８３ １４０１６５×１０－１ １３ １３００１８ １８４５０３×１０－３ ６２２ ６２１９９９ ５３８５７５×１０－４

ＡＢＣ ９ ９０００３３ ３３９９４３×１０－４ １３ １２９９９４ ５１８０９３×１０－４ ６２２ ６２２０００ １６０９４８×１０－４

ＧＡＢＣ ９ ９０００１２ １２６２８３×１０－４ １３ １３００００ ３１４４２７×１０－５ ６２２ ６２２０００ ２２３８２７×１０－４

表 ５　各个算法满足精度的判定误差比较

Ｔａｂ．５　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｆｉｔｎｅｓｓｅｒｒｏｒｍｅｔｐｒｅｃｉｓｉｏｎ

ｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｆｏｒｅａｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍ

算法 平均值 标准差 时间／ｍｓ

ＡＣＯ ５６９０８２×１０－３ ４３６３９３×１０－３ ２５０５６７

ＡＢＣ ５７２８８４×１０－５ ３０２４４５×１０－５ ６９８００

ＧＡＢＣ ５７３７９３×１０－５ ３３５３１１×１０－５ ３８３００

　　具体判定方程的误差值收敛情况如图 ３所示，
此误差达到了 １０－４以下，且收敛速度非常快，引导
人工蜂群优势明显。

该３ ＲＰＳ并联机构运动平台在试验过程中需
到达工作空间内任意位置，要求控制连续运动，实时

得到机构的运动学正解。如表 ６所示，列出了 ５种
不同情况的位姿，采用引导人工蜂群算法进行求解，

图 ３　各个算法满足精度要求误差曲线

Ｆｉｇ．３　Ｆｉｔｎｅｓｓｅｒｒｏｒｃｕｒｖｅｓｍｅｔｐｒｅｃｉｓｉｏｎｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔ

ｏｆｅａｃｈａｌｇｏｒｉｔｈｍ
　

求解精度和求解时间均满足工程应用运动控制要

求。
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　 表 ６　不同情况下引导人工蜂群计算结果

Ｔａｂ．６　ＲｅｓｕｌｔｓｏｆｃａｌｃｕｌａｔｅｄｖａｌｕｅｏｆＧＡＢＣｉｎｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｉｔｕａｔｉｏｎｓ

序号 参数 真实值 计算值 绝对误差 适应误差 时间／ｍｓ

α／（°） ９ ９０００１２ １２６２８３×１０－４

１ β／（°） １３ １３００００ ３１４４２７×１０－５ ５７３７９３×１０－５ ３８３０００

ｚｅ／ｍｍ ６２２ ６２２０００ ２２３８２６×１０－４

α／（°） －１７ －１６９９９７ ２５５５９８×１０－４

２ β／（°） ８ ８０００１７ １６８７９１×１０－４ ５８３２６２×１０－５ ３７９０００

ｚｅ／ｍｍ ４３６ ４３６０００ ２７７０７８×１０－４

α／（°） ４ ４０００１４ １４０８９６×１０－４

３ β／（°） ７ －７０００１３ １３１２２８×１０－４ ４９５２３４×１０－５ ３３８３３３

ｚｅ／ｍｍ ５０９ ５０９０００ １６４３３２×１０－４

α／（°） －１３ －１３００００ １３７６１７×１０－４

４ β／（°） －１９ －１８９９９９ ２９５４９７×１０－４ ４７６０１５×１０－５ ３６７６６７

ｚｅ／ｍｍ ５７４ ５７３９９９ ９３２０８２×１０－５

α／（°） １８ １８０００３ ３４１２７０×１０－４

５ β／（°） １１ １０９９９６ ３０８６２５×１０－４ ５９７６９３×１０－５ ３４６０００

ｚｅ／ｍｍ ６９５ ６９４９９９ ２６５６７２×１０－５

４　结束语

对３ ＲＰＳ并联机构运动平台进行运动学分
析，建立了带约束条件下运动学正解非线性方程组，

将多目标非线性方程转换为单目标判定方程优化。

采用人工蜂群算法，通过全局最优进行引导的方式，

得到高精度低运算时间的并联运动平台位姿参数，

达到工作空间内控制策略的连续求解要求。实际仿

真算例验证了该算法在并联机构运动学正解上的有

效性和优势。
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