报告简介：微并联机器人技术是一项高科技的综合性的技术，受到各国极大的重视。在微纳米级操作和装配，生物医学工程领域如细胞注射和DNA排序，光纤的对接等精密工程领域，如何准确的进行操作是一项挑战，在近年来受到学术界和企业界的广泛关注和重视。本讲座介绍李杨民所领导的澳门大学课题组在机器人各个领域所做的工作，包括微并联机械手的运动学建模和动力学建模方法，迟滞性的处理，讨论稳定性问题，控制策略的设计，常用的控制方法等，对目前世界上微并联机器人的研究做一概述，以方便在这一领域的研究工作的开展。
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