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动态可重构四自由度运动试验台

(57)摘要

本发明提供了动态可重构四自由度运动试

验台，包括四个运动关节，直行关节为移动关节，

偏航关节、翻滚关节、以及俯仰关节为转动关节，

三个关节依次正交安装在直行关节的运动部件

上，所述四个运动关节均设有两个执行部件，其

中一个执行部件为力矩电机，另一执行部件为伺

服电机，力矩电机均与扭矩传感器连接，伺服电

机与角位移传感器连接，每个力矩电机、伺服电

机、扭矩传感器以及角位移传感器均与工业控制

计算机连接，工业控制计算机还与平台服务器连

接，平台服务器与外部计算机通过网络连接；本

发明提供的动态可重构四自由度运动试验台，设

有四自由度运动关节，能模拟本科教学中各类运

动，是一种专门针对综合性、开放性实验的创新

实践平台。
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1.动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，包括四个运动关节、分别为直行关节

(1)、偏航关节(2)、翻滚关节(3)以及俯仰关节(4)，所述直行关节(1)为移动关节，所述偏航

关节(2)、翻滚关节(3)以及俯仰关节(4)为转动关节，所述偏航关节(2)、翻滚关节(3)以及

俯仰关节(4)依次正交安装在直行关节(1)的运动部件上，所述直行关节(1)、偏航关节(2)、

翻滚关节(3)以及俯仰关节(4)均设有两个执行部件，其中一个执行部件为力矩电机，作为

负载执行部件，另一执行部件为伺服电机，作为运动执行部件，每个力矩电机均与一扭矩传

感器连接，每个伺服电机均与一角位移传感器连接，所述力矩电机、伺服电机、扭矩传感器

以及角位移传感器均与直接控制该运动试验台运行的工业控制计算机(5)连接，工业控制

计算机(5)与显示装置(6)连接。

2.如权利要求1所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述直行关节

(1)的力矩电机是直行力矩电机(1‑1)，所述直行关节(1)的扭矩传感器是直行扭矩传感器

(1‑2)，所述直行关节(1)的伺服电机是直行伺服电机(1‑4)，所述直行关节(1)的角位移传

感器是直行角位移传感器；所述直行关节(1)包括直行力矩电机(1‑1)，直行力矩电机(1‑1)

输出轴通过联轴器与直行扭矩传感器(1‑2)的输入轴连接，直行扭矩传感器(1‑2)的输出轴

通过联轴器与滚珠丝杠(1‑3)的一端连接，滚珠丝杠(1‑3)的另一端通过联轴器与直行伺服

电机(1‑4)的输出轴相连，直行伺服电机(1‑4)与直行角位移传感器连接；所述滚珠丝杠(1‑

3)与滚珠螺母(1‑5)配合，滚珠螺母(1‑5)与滚珠螺母座(1‑6)连接；所述直行力矩电机(1‑

1)和直行伺服电机(1‑4)均固定在导轨座(1‑7)上，导轨座(1‑7)固定在底座(1‑8)上。

3.如权利要求2所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述偏航关节

(2)的力矩电机是偏航力矩电机(2‑1)，所述偏航关节(2)的扭矩传感器是偏航扭矩传感器

(2‑2)，所述偏航关节(2)的伺服电机是偏航伺服电机(2‑6)，所述偏航关节(2)的角位移传

感器是偏航角位移传感器；所述偏航关节(2)包括偏航力矩电机(2‑1)，偏航力矩电机(2‑1)

输出轴通过联轴器与偏航扭矩传感器(2‑2)的输入轴连接，偏航扭矩传感器(2‑2)的输出轴

通过联轴器与第二锥齿轮(2‑3)的输入轴连接，第二锥齿轮(2‑3)与第三锥齿轮(2‑4)啮合，

第三锥齿轮(2‑4)与第一锥齿轮(2‑5)啮合，第一锥齿轮(2‑5)的输入轴通过联轴器与偏航

伺服电机(2‑6)连接，偏航伺服电机(2‑6)与偏航角位移传感器连接；所述偏航力矩电机(2‑

1)和偏航伺服电机(2‑6)分别固定在偏航座(2‑7)的左右两侧，偏航座(2‑7)下端与所述滚

珠螺母座(1‑6)固定连接，偏航座(2‑7)上端通过平面推力轴承与偏航框(2‑8)下端连接；所

述第三锥齿轮(2‑4)中心设有与其同步转动的第一转轴，第一转轴上端穿过偏航座(2‑7)和

平面推力轴承与偏航框(2‑8)下端固定连接。

4.如权利要求3所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述翻滚关节

(3)的力矩电机是翻滚力矩电机(3‑1)，所述翻滚关节(3)的扭矩传感器是翻滚扭矩传感器

(3‑2)，所述翻滚关节(3)的伺服电机是翻滚伺服电机(3‑5)，所述翻滚关节(3)的角位移传

感器是翻滚角位移传感器；所述翻滚关节(3)包括翻滚力矩电机(3‑1)，翻滚力矩电机(3‑1)

固定在偏航框(2‑8)的左侧，翻滚力矩电机(3‑1)的输出轴穿过偏航框(2‑8)，翻滚力矩电机

(3‑1)的输出轴通过联轴器与翻滚扭矩传感器(3‑2)的输入轴连接，翻滚扭矩传感器(3‑2)

的输出轴通过联轴器与第二转轴连接，第二转轴固定在翻滚框(3‑3)左侧，翻滚框(3‑3)右

侧固定有第三转轴，第三转轴穿过所述偏航框(2‑8)与锥齿轮减速器(3‑4)的输出轴连接，

锥齿轮减速器(3‑4)的输入轴与翻滚伺服电机(3‑5)的输出轴相连，翻滚伺服电机(3‑5)与
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翻滚角位移传感器连接，翻滚伺服电机(3‑5)固定在偏航框(2‑8)的右侧。

5.如权利要求4所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述俯仰关节

(4)的力矩电机是俯仰力矩电机(4‑1)，所述俯仰关节(4)的扭矩传感器是俯仰扭矩传感器

(4‑2)，所述俯仰关节(4)的伺服电机是俯仰伺服电机(4‑4)，所述俯仰关节(4)的角位移传

感器是俯仰角位移传感器；  所述俯仰关节(4)包括俯仰力矩电机(4‑1)，俯仰力矩电机(4‑

1)固定在所述翻滚框(3‑3)上侧，俯仰力矩电机(4‑1)的输出轴穿过所述翻滚框(3‑3)，俯仰

力矩电机(4‑1)的输出轴通过联轴器与俯仰扭矩传感器(4‑2)的输入轴连接，俯仰扭矩传感

器(4‑2)的输出轴通过联轴器与第四转轴连接，第四转轴固定在俯仰框(4‑3)上端，俯仰框

(4‑3)内用于安装测试件，俯仰框(4‑3)的下端固定有第五转轴，第五转轴通过联轴器与俯

仰伺服电机(4‑4)的输出轴相连，俯仰伺服电机(4‑4)固定在所述翻滚框(3‑3)下端，俯仰伺

服电机(4‑4)的输出轴穿过所述翻滚框(3‑3)与第五转轴连接。

6.如权利要求3所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述偏航框(2‑

8)侧壁固定有上电环(9)，偏航座(2‑7)内部设有下电环(10)，上电环(9)和下电环(10)避免

导线在旋转过程中造成扭伤。

7.如权利要求1所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述工业控制计

算机(5)还与平台服务器(7)连接，平台服务器(7)与间接控制该试验台运行的外部计算机

(8)通过网络连接，平台服务器(7)还与用于录制该试验台运行过程的摄像机(11)连接。

8.如权利要求1所述的动态可重构四自由度运动试验台，其特征在于，所述直行关节

(1)、偏航关节(2)、翻滚关节(3)以及俯仰关节(4)惯量平衡。
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动态可重构四自由度运动试验台

技术领域

[0001] 本发明属于试验设备技术领域，具体涉及动态可重构四自由度运动试验台。

背景技术

[0002] 在我国改革开放四十年首次召开的新时代全国高等学校本科教育工作会议上，教

育部长陈宝生指出：“高校教师要把育人水平高超、现代技术方法娴熟作为自我素质要求的

一把标尺，广泛开展探究式、个性化、参与式教学，推广翻转课堂、混合式教学等新型教学模

式”，会议发布的“新时代高教四十条”及“六卓越一拔尖计划”领跑计划，在强调理论教学环

节重要性的同时，也指出了理论、实验与创新实践三个教学环节实践的必要性；而综合性、

开放性的实验、创新实践平台是理论、实验、创新实践混合式学习模式的必要条件，现有技

术中并没有专门针对理论、实验、创新实践结合的新型试验平台，为适应新时代教学需求，

需要设计一种专门针对综合性、开放性实验的创新实践平台。

发明内容

[0003] 本发明的目的是克服上述现有技术中存在的问题，提供一种具有四自由度运动关

节，能模拟本科教学中各类运动，重点针对高校综合性、开放性、创新性实验教学的动态可

重构四自由度运动试验台。

[0004] 本发明的技术方案是：动态可重构四自由度运动试验台，包括四个运动关节、分别

为直行关节、偏航关节、翻滚关节以及俯仰关节，所述直行关节为移动关节，所述偏航关节、

翻滚关节以及俯仰关节为转动关节，所述偏航关节、翻滚关节以及俯仰关节依次正交安装

在直行关节的运动部件上，所述直行关节、偏航关节、翻滚关节以及俯仰关节均设有两个执

行部件，其中一个执行部件为力矩电机，作为负载执行部件，另一执行部件为伺服电机，作

为运动执行部件，每个力矩电机均与一扭矩传感器连接，每个伺服电机均与一角位移传感

器连接，所述力矩电机、伺服电机、扭矩传感器以及角位移传感器均与直接控制该运动试验

台运行的工业控制计算机连接，工业控制计算机与显示装置连接。

[0005] 上述直行关节的力矩电机是直行力矩电机，所述直行关节的扭矩传感器是直行扭

矩传感器，所述直行关节的伺服电机是直行伺服电机，所述直行关节的角位移传感器是直

行角位移传感器；所述直行关节包括直行力矩电机，直行力矩电机输出轴通过联轴器与直

行扭矩传感器的输入轴连接，直行扭矩传感器的输出轴通过联轴器与滚珠丝杠的一端连

接，滚珠丝杠的另一端通过联轴器与直行伺服电机的输出轴相连，直行伺服电机与直行角

位移传感器连接；所述滚珠丝杠与滚珠螺母配合，滚珠螺母与滚珠螺母座连接；所述直行力

矩电机和直行伺服电机均固定在导轨座上，导轨座固定在底座上。

[0006] 上述偏航关节的力矩电机是偏航力矩电机，所述偏航关节的扭矩传感器是偏航扭

矩传感器，所述偏航关节的伺服电机是偏航伺服电机，所述偏航关节的角位移传感器是偏

航角位移传感器；所述偏航关节包括偏航力矩电机，偏航力矩电机输出轴通过联轴器与偏

航扭矩传感器的输入轴连接，偏航扭矩传感器的输出轴通过联轴器与第二锥齿轮的输入轴
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连接，第二锥齿轮与第三锥齿轮啮合，第三锥齿轮与第一锥齿轮啮合，第一锥齿轮的输入轴

通过联轴器与偏航伺服电机连接，偏航伺服电机与偏航角位移传感器连接；所述偏航力矩

电机和偏航伺服电机分别固定在偏航座的左右两侧，偏航座下端与所述滚珠螺母座固定连

接，偏航座上端通过平面推力轴承与偏航框下端连接；所述第三锥齿轮中心设有与其同步

转动的第一转轴，第一转轴上端穿过偏航座和平面推力轴承与偏航框下端固定连接。

[0007] 上述翻滚关节的力矩电机是翻滚力矩电机，所述翻滚关节的扭矩传感器是翻滚扭

矩传感器，所述翻滚关节的伺服电机是翻滚伺服电机，所述翻滚关节的角位移传感器是翻

滚角位移传感器；所述翻滚关节包括翻滚力矩电机，翻滚力矩电机固定在偏航框的左侧，翻

滚力矩电机的输出轴穿过偏航框，翻滚力矩电机的输出轴通过联轴器与翻滚扭矩传感器的

输入轴连接，翻滚扭矩传感器的输出轴通过联轴器与第二转轴连接，第二转轴固定在翻滚

框左侧，翻滚框右侧固定有第三转轴，第三转轴穿过所述偏航框与锥齿轮减速器的输出轴

连接，锥齿轮减速器的输入轴与翻滚伺服电机的输出轴相连，翻滚伺服电机与翻滚角位移

传感器连接，翻滚伺服电机固定在偏航框的右侧。

[0008] 上述俯仰关节的力矩电机是俯仰力矩电机，所述俯仰关节的扭矩传感器是俯仰扭

矩传感器，所述俯仰关节的伺服电机是俯仰伺服电机，所述俯仰关节的角位移传感器是俯

仰角位移传感器；所述  俯仰关节包括俯仰力矩电机，俯仰力矩电机固定在所述翻滚框上

侧，俯仰力矩电机的输出轴穿过所述翻滚框，俯仰力矩电机的输出轴通过联轴器与俯仰扭

矩传感器的输入轴连接，俯仰扭矩传感器的输出轴通过联轴器与第四转轴连接，第四转轴

固定在俯仰框上端，俯仰框内用于安装测试件，俯仰框的下端固定有第五转轴，第五转轴通

过联轴器与俯仰伺服电机的输出轴相连，俯仰伺服电机固定在所述翻滚框下端，俯仰伺服

电机的输出轴穿过所述翻滚框与第五转轴连接。

[0009] 上述偏航框侧壁固定有上电环，偏航座内部设有下电环，上电环和下电环避免导

线在旋转过程中造成扭伤。

[0010] 上述工业控制计算机还与平台服务器连接，平台服务器与间接控制该试验台运行

的外部计算机通过网络连接，平台服务器还与用于录制该试验台运行过程的摄像机连接。

[0011] 上述直行关节、偏航关节、翻滚关节以及俯仰关节惯量平衡。

[0012] 本发明的有益效果：

[0013] 1、本实验装置设有三个正交转动关节和一个移动运动关节，每个运动关节均由两

个电机组成，共八个电机，组成八个被实验对象，在运动控制实验时，力矩电机提供模拟负

载或干扰力矩，在力/力矩控制实验时，交流伺服电机提供位移、速度、加速度干扰，采用八

个电机的自由组合适用于《自动控制原理》、《计算机控制系统》、《现代控制理论》、《电机拖

动》等多门本科生和研究生课程教学及创新创业训练的试验研究。

[0014] 2、本实验装置每个力矩电机均与一个扭矩传感器连接，每个伺服电机均与一角位

移传感器连接，每个力矩电机、每个伺服电机、每个扭矩传感器以及每个角位移传感器均与

直接控制该运动试验台运行的工业控制计算机连接，工业控制计算机还与平台服务器连

接，平台服务器与间接控制该试验台运行的外部计算机通过网络连接，设有工业控制计算

机能在本地试验室直接控制试验台运行，同时外部控制计算机还能通过无线网络连接到平

台服务器，通过平台服务器间接控制该试验台运行，平台服务器还与摄像机连接，外部控制

计算机能通过平台服务器启动控制柜内的摄像机，通过摄像机录制视频，学生或教师在本
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地和远程均能够看到整个实验过程。

[0015] 3、工业控制计算机还与显示装置连接，能将扭矩传感器和角位移传感检测到的数

据显示在显示屏上，同时外部计算机还能通过网络与平台服务器连接，平台服务器通过工

业控制计算机获取检测数据，并将检测数据显示到学生的个人计算机或教师的教学电脑

上。

[0016] 4、设有四个运动关节、分别为直行关节、偏航关节、翻滚关节、以及俯仰关节，能模

拟本科教学中各类运动。

附图说明

[0017] 图1为本发明的整体结构示意图；

[0018] 图2为本发明的控制原理框图。

[0019] 附图标记说明：

[0020] 1、直行关节；2、偏航关节；3、翻滚关节；4、俯仰关节；5、工业控制计算机；6、显示装

置；7、平台服务器；8、外部计算机；9、上电环；10、下电环；11、摄像机；

[0021] 1‑1、直行力矩电机；1‑2、直行扭矩传感器；1‑3、滚珠丝杠；1‑4、直行伺服电机；1‑

5、滚珠螺母；1‑6、滚珠螺母座；1‑7、导轨座；1‑8、底座；

[0022] 2‑1、偏航力矩电机；2‑2、偏航扭矩传感器；2‑3、第二锥齿轮；2‑4、第三锥齿轮；2‑

5、第一锥齿轮；2‑6、偏航伺服电机；2‑7、偏航座；2‑8、偏航框；

[0023] 3‑1、翻滚力矩电机；3‑2、翻滚扭矩传感器；3‑3、翻滚框；3‑4、锥齿轮减速器；3‑5、

翻滚伺服电机；

[0024] 4‑1、俯仰力矩电机；4‑2、俯仰扭矩传感器；4‑3、俯仰框；4‑4、俯仰伺服电机。

具体实施方式

[0025] 下面结合附图，对本发明的具体实施方式进行详细描述，但应当理解本发明的保

护范围并不受具体实施方式的限制。

[0026] 实施例1

[0027] 本发明实施例提供了动态可重构四自由度运动试验台，包括四个运动关节、分别

为直行关节1、偏航关节2、翻滚关节3、以及俯仰关节4，四个运动关节惯量保持平衡，该动态

可重构四自由度运动试验台放置在控制柜内，控制柜由两层柜体组成，每层分为左右两部

分，控制柜左上部分为动态可重构四自由度运动试验台本体，控制柜左下部分为各种调理

板、电机驱动器等部件，控制柜右上部分安装电控元件、液晶显示器、工业控制计算机、工业

控制计算机键盘等，右下部分安装电源、接触器、继电器等；

[0028] 操作控制柜左上层柜体前后面各安装2个钢化玻璃门，左下层柜体前面安装2个钢

化玻璃门，对门开。右上、下柜体前面分别安装一个门、便于操作和维修；控制柜内还设有摄

像机，通过远程启动摄像机，能够方便、清晰的看到上下柜内安装的实验设备部件，保证通

过摄像机视频，学生或教师在本地和远程均能够看到整个实验过程；将操作控制柜设计成

安全可视的，便于学生直观真实观察系统运行特性和工作状态的变化，检查故障方便；

[0029] 该动态可重构四自由度运动试验台，已经保证四个运动关节惯量要平衡

[0030] 所有的设备安装好准备就绪后，学生即能使用该动态可重构四自由度运动试验
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台，模拟教学中各种运动，例如能模拟空中飞行器运动，模拟负载数学模型，模拟每轴两对

象的耦合数学模型及模拟相互干扰模型，模拟MATLAB仿真模型，大部分教学中的运动都能

在该试验台进行验证，在进行验证时，根据需要模拟的运动，控制四个不同的运动关节运

动，例如需要模拟直行中负载或力干扰时，启动直行关节1的直行力矩电机1‑1，用于模拟负

载或力干扰，直行力矩电机1‑1启动之后通过联轴器带动直行扭矩传感器1‑2转动，直行扭

矩传感器1‑2与滚珠丝杠1‑3的一端连接，通过滚珠丝杠1‑3带动滚珠螺母1‑5  直行，滚珠螺

母1‑5直行带动滚珠螺母座1‑6带动偏航关节2、翻滚关节3、以及俯仰关节4直行，即带动俯

仰关节内安转的测试件在导轨座7上直线运动，能模拟直行中负载或力干扰，将直行扭矩传

感器1‑2检测到的信息传递给工业控制计算机5，需要模拟直行中角度、速度、加速度运动

时，启动直行伺服电机1‑4，直行伺服电机1‑4与滚珠丝杠1‑3的另一端通过联轴器连接，滚

珠丝杠  1‑3带动滚珠螺母1‑5直行，即通过滚珠丝杠机构带动测试件在导轨座7上直线运

动，能模拟角度、速度、加速度运动，同时直行伺服电机1‑4与直行角位移传感器连接，直行

角位移传感器将检测到的角度、速度、加速度信心传递给工业控制计算机5，工业控制计算

机5将设备模拟的运行曲线显示在显示装置  6即显示器上；所述直行关节1中的相关供电线

路连接到下电环10上，下电环  10与外部电源电连接。

[0031] 当需要模拟偏航中负载或力干扰时，启动偏航关节2的偏航力矩电机2‑1，用于模

拟负载或力干扰，偏航力矩电机2‑1启动之后通过联轴器带动偏航扭矩传感器2‑2转动，偏

航扭矩传感器2‑2的输出轴通过联轴器与第二锥齿轮2‑3 的输入轴连接，即偏航力矩电机

2‑1带动第二锥齿轮2‑3转动，第二锥齿轮2‑3  转动带动与其啮合的第三锥齿轮2‑4转动，第

三锥齿轮2‑4的输出轴转动带动输出轴上端固定的偏航座2‑7转动，偏航框2‑8转动带动翻

滚关节和俯仰关节转动；当需要模拟偏航中位移、速度、加速度的运动控制时，启动偏航伺

服电机2‑6，偏航伺服电机2‑6带动第一锥齿轮2‑5转动，第一锥齿轮2‑5转动带动第三锥齿

轮2‑4转动，第三锥齿轮2‑4的输出轴转动带动输出轴上端固定的偏航座2‑7转动，偏航框2‑

8转动带动翻滚关节、俯仰关节、以及俯仰关节内安转的测试件转动；在偏航关节运动时，将

偏航扭矩传感器2‑2和偏航角位移传感器能将检测到的信息传递给传递给工业控制计算机

5，工业控制计算机5将设备模拟的运行曲线显示在显示装置6即显示器上；所述偏航关节2

中的相关供电线路连接到下电环10上，下电环10与外部电源电连接。

[0032] 当需要模拟翻滚运动中负载或力干扰时，启动翻滚关节3中的翻滚力矩电机3‑1，

翻滚力矩电机3‑1用于模拟负载或力干扰，翻滚力矩电机3‑1启动之后通过联轴器带动翻滚

扭矩传感器3‑2转动，翻滚扭矩传感器3‑2转动带动翻滚框3‑3转动，即翻滚框3‑3上下翻滚，

当需要模拟翻滚运动中位移、速度、加速度的运动时，启动翻滚伺服电机3‑5用于模拟位移、

速度、加速度的运动控制时，启动翻滚伺服电机3‑5带动翻滚框3‑3转动，即翻滚框3‑3上下

翻滚带动俯仰关节和俯仰关节内安转的测试件一起翻转；在翻滚关节运动时，将翻滚扭矩

传感器3‑2和翻滚角位移传感器能将检测到的信息传递给工业控制计算机  5，工业控制计

算机5将设备模拟的运行曲线显示在显示装置6即显示器上；所述翻滚关节3中的相关供电

线路连接到下电环10上，下电环10与外部电源电连接。

[0033] 当需要模拟俯仰中负载或力干扰运动时，启动俯仰关节4中的俯仰力矩电机4‑1，

俯仰力矩电机4‑1用于模拟负载或力干扰，俯仰力矩电机4‑1启动之后通过联轴器带动俯仰

扭矩传感器4‑2转动，俯仰扭矩传感器4‑2转动带动俯仰框4‑3转动，俯仰框4‑3转动带动其
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内部安装的测试件转动，当需要模拟俯仰中位移、速度、加速度的运动时，启动俯仰伺服电

机4‑4带动俯仰框4‑3转动，俯仰框4‑3转动带动测试件转动；在俯仰关节4运动时，将俯仰扭

矩传感器4‑2  和俯仰角位移传感器能将检测到的信息传递给工业控制计算机5，工业控制

计算机5将设备模拟的运行曲线显示在显示装置6即显示器上；所述俯仰关节4 中的相关供

电线路通过上电环9连接到下电环10上，下电环10与外部电源电连接。

[0034] 通过该动态可重构四自由度运动试验台中的四个运动关节的模拟运动，能模拟教

学中各种运动。

[0035] 同时该动态可重构四自由度运动试验台除常规的安全保护外部实施，装置还需具

备：强电器件(110V以上)和相关接插件没有任何带电接点外露，操作控制柜采用非金属材

质面板，所以运动部件都具有外部保护措施。

[0036] 实施例2

[0037] 实施例2与实施例1的显示装置不同，区别在与通过外部计算机8远程控制该动态

可重构四自由度运动试验台运行，外部计算机8通过网络与平台服务器7连接，平台服务器7

控制工业控制计算机5启动，工业控制计算机5控制该动态可重构四自由度运动试验台运

行，同时外部计算机8还能通过平台服务器7与工业控制计算机5连接，即将扭矩传感器、角

位移传感器检测到的信息传递给外部计算机8，这样就能将设备模拟的运行曲线远程显示

在外部计算机8上，即实现远程控制该动态可重构四自由度运动试验台运形；同时平台服务

器7还与用于录制该试验台运行过程的摄像机11连接，所以外部计算机8通过平台服务器7

远程控制摄像机11启动，保证通过摄像机录制的视频，学生或教师在本地和远程均能够看

到整个实验过程。

[0038] 综上所述，本发明提供的动态可重构四自由度运动试验台，设有四自由度运动关

节，能模拟本科教学中各类运动，重点针对高校综合性、开放性、创新性实验教学的动态可

重构四自由度运动试验台。

[0039] 以上公开的仅为本发明的几个具体实施例，但是，本发明实施例并非局限于此，任

何本领域的技术人员能思之的变化都应落入本发明的保护范围。
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