
 
    2001, Vol.23, No.6:498-503 ISSN    

论文与报告 

 

面向多机器人遥操作的分布式预测图形仿真系统 
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(北京航空航天大学机器人研究所) 

  Abstract  在遥操作机器人系统中，由于存在通信传输时延，可能导致控制系统不稳定，
从而降低遥操作的效率和安全性．目前多采用预测仿真的方法来克服．在多机器人遥操作系
统不但要克服时延的影响，还要能控制机器人协调地完成遥操作任务．我们开发了一个面向
多操作者 多机器人遥操作的分布式预测图形仿真系统，实现了对多机器人遥操作系统的预
测仿真，多个操作者可以通过人机交互接口遥控各自的机器人，相互协调完成遥操作的任
务．初步的实验表明该系统能够克服时延的影响，并能实现多操作者 多机器人的协调遥操
作．这对空间站机器人科学实验、多航行器对接等方面的研究有理论参考价值．
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