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成果摘要： 

该系统的开发不仅为实验室在新世纪沿着正确的研究方向持续发展，为更加紧密地与国民经济相结合奠定了基础；同

时，作为开放实验室内的开放式实验系统，也为国内外学者开展相关研究提供实验条件。该课题研制出国内首台三自由

度正交轮全方位（完整约束）移动机器人系统样机，具备无线网络通讯、全无缆操作能力。该样机在工业、医疗、服务

机器人领域及网络遥控操作领域具有广泛的应用背景。该系统可以支持单体移动机器人、多机器人系统、多自主体系统

等多个方向的实验研究。目前已针对多机器人系统中自主运行、协调合作等方面的关键问题，开展了自主控制体系结

构、传感器融合、避碰规划、编队控制、基于视觉的跟踪控制、基于全局传感系统的定位控制等方面的理论、实验研

究；取得了一系列实验结果。 
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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
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