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成果摘要： 

该成果是以伺服控制、局部自主控制、监督控制和多传感器信息处理四个功能模块来设计的机器人控制器。其中底层的

伺服控制模块是系统的基础，它的特点是实现了机器人操作空间力和位置混合伺服控制，实现了高精确的位置控制、静

态力控制，并且具有良好的动态力控制性能。伺服模块之上的局部自主控制模块相对独立于监督控制模块，它能完成精

密的插圆孔、方孔等较为复杂的装配作业。监督控制模块是整个系统的核心和灵魂，它包括了系统作业的安全机制、人

工干预机制和遥控机制。多传感器信息处理模块，包括电位器、码盘、力/力距传感器和视觉系统等。它给系统提供作

业环境和机器人本体的信息，是联系其它几个模块的纽带。多任务控制器可广泛应用于工业装配机器人中作为其实时任

务控制器而使用，也可用作移动机器人的实时任务控制器。 
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