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成果摘要： 

该项目分析了力作业控制系统稳定性问题，提出新的系统参数选定和误差补偿方法，通过实验证明该方法是有效的；研

究了多关节机器人解耦控制问题，创造性提出操作器速度与力控制方法，有效地提高了机器人适应不确定作业环境的能

力；深入研究了机器人神经网络智能控制问题，提出新的学习控制算法；创造性提出基于粗糙集和神经网络的模式分类

与图像处理方法；利用AdeptI机器人、力抓取器视觉系统构成机器人智能控制系统，并成功应用于工业生产线。该项成

果的推广应用可以极大地提高劳动生产率，可带来显著的社会效益与经济效益。 

机器人柔性作业智能力控制技术研究
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