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本项目围绕“基于遥操作和自主控制融合的协作机器人关键

技术研究”进行研究，研究人在回路、人–机协作环境认知等混

合智能技术，实现从认知层开始的真正融合，构建人机协同认知

和混合控制，对于新型机器人的研发具有重要的价值，完成主要

研究工作包括：

（1）基于事件的远程遥操作控制技术研究，建立出基于事

件的遥操作控制模型，增强遥操作的操控临场感，构建出了一套

遥操作软硬件系统。

（2）对人-机器人协作融合模型研究，实现机器人对人的行

为进行识别和认知。

（3）人-机器人混合决策方法研究，实现遥操作与机器人自

主规划的混合控制方法。

（4）开发基于力矩变化的触觉传感系统，建立视觉及触觉

多传感器信息融合模型，并结合机器人通过自主学习对环境和人



行为的认知，实现智能控制。

（5）建立基于遥操作和自主控制融合的协作机器人演示及

验证系统。

本项目建立出基于事件的遥操作控制模型，增强遥操作的操

控临场感，并提出了一种新的互联网传输协议，称为远程机器人

控制协议（TRCP）作为一种新的专用通信协议，为机器人远程

操作提供完整的解决方案。建立了人-机器人协作融合模型，并

对人-机器人混合决策方法研究，实现机器人对人的行为进行识

别和认知，建立视觉及触觉多传感器信息融合模型，并结合机器

人通过自主学习对环境和人行为的认知，最终实现遥操作与机器

人自主规划的混合控制方法。项目实施阶段共发表相关论文 7

篇，其中 1篇 SCI 收录，6篇 EI 收录；申请发明专利 8 件，授权

4 件；申请实用新型专利 8 件，授权 7 件；申请软件著作权 2 件，

授权 2 件；申请 PCT 专利 2 件。


