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摘要  设计小型仿人机器人的电机控制系统，以实现多自由度运动控制和协调是机器人技术中的一个难点。针对

传统控制器控制的电机数量少、难于实现关节协调的缺点，提出一种基于数字信号处理器(DSP)的新型电机控制

系统。通过整合DSP、电机控制集成电路和正交解码单元，发挥DSP的运动控制能力，实现对多路不同类型电机
的实时控制。该系统可以获得符合要求的转角控制精度。  
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