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  Abstract  根据多操作机排牙机器人的结构特点及其高精度运动控制的要求，并结合软、
硬件控制的特点，确定了通过软件来实现多操作机排牙机器人高精度运动控制的方案．通过
对多操作机排牙机器人控制系统的研究，分析了影响控制精度的各个环节，提出了预设定时
和实时定时的两种控制软件实现方法．通过测试及排牙控制实验对两种实现方法的控制精度
及稳定性进行了比较分析，验证了实时定时的控制软件实现方法可实现多操作机排牙机器人
的高精度运动控制．
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