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双臂自由飞行空间机器人地面实验平台系统设计 
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(哈尔滨工业大学计算机系) 

  Abstract  本文主要讨论在地面上模拟的空间微重力环境下能够自主捕捉目标的双臂自由
飞行空间机器人地面实验平台的系统设计方案．该系统由机器人实验模型、视觉系统、通讯
系统、主机系统、气浮平台及浮动目标六个子模块组成．本文首先讨论系统各子模块的设计
原则，其中重点讨论机器人实验模型设计，其次讨论基于层次递减式控制系统结构，它由用
户界面、策略控制及运动控制三个层次组成．最后讨论机器人本体飞行运动控制算法和机械
手臂操作控制算法．
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