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成果摘要： 

本课题主要任务为构建一个开放的机器人遥操作实验平台，并在这个平台上实现基于远程网的机器人遥操作精密装配作

业，进而展开相关遥操作问题的研究。本课题所设计的网络机器人对弈系统具有良好的开放性和强交互性，通过对该系

统的研究可以发现机器人遥操作中问题，推进机器人遥操作技术与理论的发展。该系统有望成为测试机器人遥操作软硬

件系统性能的统一平台和标准作业。本课题所采用的基于多维视觉的机器人遥操作精密作业技术引入了人的经验和智

慧，将人与机器在作业中的不同功能进行划分。不仅为机器人精密装配技术提供了一种行之有效的方法，而且使我们对

人与自动化之间的辩证关系有了更为深刻的理解，为自动控制方法的研究提供了参考。 

基于远程网开放的机器人实验平台

关   键   词：遥操作 远程网管 作业模式 

所属年份：2004 成果类型：应用技术

所处阶段：初期阶段 成果体现形式：新工艺

知识产权形式：发明专利 项目合作方式：技术服务;其他

成果完成单位：南开大学

成果完成人：刘景泰;戴梅萼;徐为民;赵新;安刚;张蕾;王孝喜;王晓娜;史嘉权;付良;孙雷;吴水华;黄兴博;陈涛;赵春颖;那文

武;李玉娟;麦联叨;周健;余振建;邢丰;付昊桓;常剑 完整信息

推荐成果

· 容错控制系统综合可信性分析... 04-23

· 基于MEMS的微型高度计和微型... 04-23

· 基于MEMS的载体测控系统及其... 04-23

· 微机械惯性仪表 04-23

· 自适应预估控制在大型分散控... 04-23

· 300MW燃煤机组非线性动态模型... 04-23

· 先进控制策略在大型火电机组... 04-23

· 自动检测系统化技术的研究与应用 04-23

· 机械产品可靠性分析--故障模... 04-23

Google提供的广告

行业资讯

塔北地区高精度卫星遥感数据处理 

综合遥感技术在公路深部地质... 

轻型高稳定度干涉成像光谱仪 

智能化多用途无人机对地观测技术 

稳态大视场偏振干涉成像光谱仪 

2001年土地利用动态遥感监测 

新疆特克斯河恰甫其海综合利... 

用气象卫星资料反演蒸散 

天水陇南滑坡泥石流遥感分析 

综合机载红外遥感测量系统及... 

成果交流


