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成果摘要： 

该项目首次提出远程操作机器人的多种操作模式，通过人机交互实现远程操作机器人多种操作模式之间的平稳切换和合

成，并将神经网络、进化计算等智能技术同预测控制、无源控制、鲁棒控制相结合，构成一种适应性强的智能控制技术

用于克服随机时延和数据有丢失对远程操作机器人系统稳定性和操作性能的影响，保证远程操作机器人系统的稳定性和

良好的操作性能；提出了一种适用于多种机器人远程操作的通用型异构式手控器的设计方法；提出了多种力觉反馈和触

觉再现方法。该技术已相对比较成熟，成果已成功应用于实际，取得了显著的经济效益和社会效益。 

远程操作机器人智能控制技术及其手控器设计
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