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成果摘要： 

临场感技术是指通过多传感器子系统将机器人及其现场环境的信号(视觉、力觉、触觉、运动觉等)检测、处理并反馈到

操作者处，在操作者周围生成关于远地环境映射的虚拟环境，从而使操作者产生身临其境的感觉。该系统是具有多自由

度、具有力觉、触觉临场感的主从遥控机械手装置，该装置通过操作者周围的多传感器系统将操作者的位置和运动信息

(手臂和手等)实时检测并作为控制指令送到远地从机械手控制器中；将远地从机器手感知到的环境信息以及从机器手和

环境的相互作用信息(视觉的、力觉的、触觉的)实时地反馈给该地操作者，使操作者产生身临其境的感受，从机器手仿

佛是操作者肢体在远地的延伸，从而操作者能够真实地感受到从机器手和环境的交互状况，正确地决策，有效地控制从

机器手完成复杂的任务。技术指标：位置控制精度为0.5%；力反馈与控制精度为2%。应用范围：该系统不仅可以满足

空间探索和海洋开发以及原子能应用的需要，而且可以广泛地运用于远程医疗、远程救护、远程教育等领域，以及战

场、防化、消防等危险及有害环境中的作业。 
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