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近日，中科院自动化研究所承担的“智能控制方法及在机器人中的应用”研究项目获得2010年度北京市科学技

术奖三等奖。该项目主要针对智能控制方法和理论尚不完备的关键内容进行研究，如复杂系统的模糊控制问题、新

型结构的智能控制方法、具有不确定性和外部干扰的非线性系统的智能控制补偿的问题等，并在复杂机器人系统进

行了典型示范应用。 

在理论方面，该项目实现了多项新的突破：首次提出了针对复杂系统的单输入规则群模糊控制(SIRMs)方法，极

大简化了模糊控制设计的复杂性，提高了模糊控制的性能；提出了分层递阶滑模控制、分层模糊滑模控制等新型结

构的智能控制方法，丰富完善了该方向的理论基础；在传统控制方法的基础上，提出了采用模糊逻辑、神经网络的

方法对系统不确定性和外部干扰进行补偿的控制方式，实现了鲁棒跟踪控制。 

在实际应用中，该项目提出的智能控制方法成功应用在冗余驱动和欠驱动机器人两类机器人系统上。基于该项

研究，还成功开发了国内首个冗余驱动全方位移动机械手系统，实现了智能协调运动规划与控制；开发了国内首个

精密载荷装卸的冗余驱动智能水平调节系统，为航天系统的卫星装配提供了一种解决方案；开发了欠驱动桥式吊车

系统，开创了国内领先的工作，实现了桥式吊车防摆和运输的智能控制。目前，以此项研究为依托的各类实际应用

获得了国家发明专利授权15项，实用新型专利授权2项，软件著作权登记20余项。 
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