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智能机器人及其控制技术研究

梁 锋*

人工智能技术是制造智能机器人的重要前提。随着我国人工智能技术水平的提升，我国的智能机器人研

究制造水平也在明显提高。基于此，本文深入分析了智能机器人及其控制技术。
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引言

智能机器人是一种可编程的多功能机械系统，在认知思维、效果方面完全模拟人类。智能机器人有三种能力：感

知环境的能力、完成特定任务的能力和行动的能力。不同的感官环境也有不同形式的效果和结构。影响形式的统一性

和简单性与环境感知的多样性和复杂性之间存在矛盾，需要运用机器人思维进行处理，将环境中获得的非建设性和半

结构化数据传输到结果项。

1 智能机器人及其技术

（1）智能机器人

智能机器人主要是由不同的信息传感器所组成的，如视觉、听觉以及触觉等，包括效果和传感器，以确保对环境

进行反应。因此，可以说，这是一个可以在手、脚、天线等之间实现有效通信的项目。这也表明智能机器人同时具

有感觉、思维和反应的元素。智能机器人能够对人类的语言进行理解，并与操作者进行有效地沟通，也可以在自己的

“意识”中独立创造外部条件，实现“生产”，即：真实世界的详细模型。智能机器人还能够结合自己的实际情况，

从而满足不同的操作需求，提前制定相关行动，在信息有限的条件下，迅速改变环境，完成这部分行动。

（2）智能机器人的核心技术

随着社会环境的不断改变，智能机器人技术水平发展速度也在不断加快，对智能机器人及其应用的要求也在不断

提升。在智能机器人的实际应用中，为了确保智能机器人能够进行更好的应用，需要使用多个传感器，主要可以划分

成内部和外部传感器。其中，内部传感器能够对智能机器人的内部进行控制，主要包含角度传感器、方位传感器以及

加速器等；外部的传感器主要包括扭矩传感器、滑动传感器以及识别传感器等。近年来，人们通过将各种传感器获得

的信息进行有效地整合，从而获得更加全面以及准确的信息。现在，对传感器信息进行整合的方法主要有神经网络、

贝叶斯估计以及卡尔曼滤波等。其次视觉系统在智能机器人中也是非常关键的组成部分，主要使用计算机、摄影仪器

以及图像采集设备进行信息的获取。机器人视觉系统的工作内容主要有图像采集、分析以及输出，分析图像的特征。

现阶段，随着视觉信息处理技术水平的提升，视觉信息的方法得到了改进，能够对特定的环境符号进行识别，检测环

境中的障碍物。同时，环境与障碍物检测也是视觉信息处理过程中最困难、最中心的过程。

（3）机器人控制技术特点

第一，智能系统操作模式。机器人的智能控制不同于传统的控制方式，机器人的智能控制可以解决计算问题，并

利用其知识解决复杂问题。系统是数学模式和非数学模式的组合，机器人能够解决的问题类型由系统中存储的知识决

定。简单地说，智能管理强调智能推理，包括在计算、判断、识别和发展的过程中，可以得出结论。要实现系统的智

能化运行，必须注意判断和识别能力已被引入系统。

第二，管理系统履行组织职能。智能机器人的使用关键在于控制系统的有效配置和控制。智能机器人在解决问题

时具有高度的独立性，但当今世界的问题往往错综复杂，密不可分，因此，智能机器人需要工作。这个组织具有很强

的逻辑思维能力，可以与大脑相比。因此，在智能机器人的设计中，需要预先填充与逻辑思维相关的符号和数据，以
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提高系统的自我发展能力，解决问题能力。机器人控制技术主要包括力矩和定位技术，使机器人能够完成所有预定动

作，而在目前的发展阶段，该技术的研究和应用较为成熟[1-2]。

2 智能机器人控制的关键点

在智能机器人领域应用了多种控制方法，每一种都是现代先进的，包括模糊控制技术、神经网络控制技术、分级

控制方法以及层次智能控制方法等。在具体的应用中，经常会运用综合性的控制方法对智能机器人进行控制[3]。

（1）模糊控制方法

模糊控制方法是智能机器人设计中常用的控制方法，通过对模糊模块的运用，能够对数据进行相应的转换，最后

实现对机器人的控制。也就是说，在模糊模块中输入相应的数据就可以实现对机器人的有效控制。这也是数据库、模

糊推理以及模块输出描述的有效融合程序，通过这些程序能够进行数据的存储、信息识别以及信息输出等，这也可以

称之为模拟控制。模糊控制主要是通过在模糊模块中将数据的精确值转换成为模糊值，然后推理模糊机制，通过知识

库对相关信息进行外推，最终明确输出量。将数据转换为可在执行器中获取的数据，进一步实现智能机器人的智能化

控制。

（2）专家控制技术

专家控制技术是专家系统技术与传统管理方式进行结合的重要体现，也是在智能机器人中比较常用的控制技术。

通过对控制系统进行全面优化，在智能机器人领域中的应用范围不断增加。专家控制技术主要是由专家系统、数字算

法系统、子系统和子项目共同组成。专家系统主要由知识库、推理引擎以及其他系统模块所组成。数值算法模块可以

分为控制和识别算法。应用专家控制管理方法的优势表现在对管理系统的有效控制上，推理机制在知识库中获得相应

的控制数据，选择合适的控制算法，把控制数据直接传送到执行器，实现对智能机器人的控制。

（3）分级控制法

分层智能控制技术也可以看作是智能机器人领域中智能控制技术的优化，实现了基于“三要素”理论的智能机器

人控制。层次控制系统的要素是复杂的，包括组织、协调和执行三个层次，每一个都有不同的功能。特别是在组织一

级，可以确保决策和规划的职能作用，根据实际应用的需要做出工作决定和分组，并将其转交协调一级。然后，通过

在协调层执行任务计划，可以将团队分为主要任务、对象等详细步骤，以人工智能为核心，识别要执行的动作，不同

的步骤对应一种控制方法。在组织层中，对相关的反馈信息进行接收，并运用运行层执行相应的操作。这种控制技术

不仅是智能机器人领域的通用控制技术，也是能够完成多种功能的重要技术，广泛应用于智能机器人领域。

（4）人工神经网络管理

人工神经网络可以系统地处理不正确的信息，能够更好地对信息进行处理，与非线性系统进行有效地结合，人工

神经网络控制方法的抗故障能力以及存储能力都是比较强的。无数的元素交织在一起，人工神经网络能够对人的大脑

进行模拟。智能机器人运用人工神经网络能够对障碍物进行精确地躲避，准确定位目标。进行定位和导航，可以合理

地使用该功能，精确控制目标轨迹，实现数据的完全识别和分析。

（5）人机界面技术

智能机器人研究的目标不是完全取代人类，但目前复杂的智能机器人系统很难完全信任计算机控制。因此，设计良

好的人机界面成为智能机器人研究的主要问题之一。人机界面技术是研究如何使人们以一种简单自然的方式与计算机进

行交流的技术。为了实现这一目标，机器人控制器的最基本要求是具有友好、灵活和方便的人机界面。目前，人机界面

技术已经取得了显著的成果，文本识别、合成与语音识别、图像识别与处理、自动翻译等技术已经在实践中实现[4]。

3 结束语

总的来说，随着科学技术的不断发展，智能机器人的应用范围也不断增加，这也极大地推动了国民经济的健康发

展。现阶段，我国在智能机器人应用过程中，与西方国家的发展相比，仍存在诸多不足。因此，需要不断提升智能机器

人的控制技术水平，更好地提升智能机器人的控制水平。通过不断的努力，智能机器人未来的应用领域也会越来越多。
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