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  Abstract  抓持规划是机器人灵巧手要完成预期任务所面临的一个重要问题．本文采用主
从操作方式进行灵巧手的指尖抓持规划，由人手决定抓持接触点的位置， 灵巧手通过调整其
手掌的位置和姿态保证各手指在人手指定的位置上抓持物体．根据灵巧手的操作特点，提出
以关节灵活度来描述关节运动各向同性的能力，并据此定义灵巧手操作灵活度，作为灵巧手
抓持位形性能的评价指标．以最大操作灵活度作为优化目标函数，寻求最优的抓持性能．同
时，借鉴人手的抓持经验，通过主从操作方式，建立从人手到灵巧手的运动映射关系，从而
为手掌位置优化问题提供合理的初值．仿真实验结果说明了文中方法的有效性．
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