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基于机械电子的机器人运动控制精度提升策略
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摘　要：随着科技的飞速发展，机器人技术在工业、医疗、服务等领域得到了广泛应用。机械电子作为机器人技术的重要

组成部分，其运动控制精度直接影响着机器人的工作性能和可靠性。然而，在实际应用中，机器人运动控制精度受到多种

因素的影响，如机械结构设计、传感器精度、控制系统算法等。本文探讨了提高基于机械电子的机器人运动控制精度的策略，

通过分析相关技术和方法，旨在为机器人的精确运动控制提供有效的解决方案。
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为了提高机械电子机器人运动控制精度，国内外学者

开展了大量研究。本文针对机器人运动控制精度提升问题

进行研究，，降低运动过程中产生的误差，提高运动控制

精度。

1. 影响机器人运动控制精度的因素

1.1 机械结构因素

1.1.1 传动误差和间隙

传动误差和间隙是机械结构设计中常见的问题，它们

对机器人运动控制精度有着直接的影响。传动误差主要指

传动过程中因部件制造、装配、磨损等原因造成的误差，

而间隙则是指传动部件之间存在的空隙 [1]。传动误差和间隙

的存在会导致机器人运动轨迹偏离预定轨迹，从而降低运

动控制精度。

1.1.2 机械刚度和阻尼

机械刚度和阻尼是机械结构性能的重要参数，它们对

机器人运动控制精度也有重要影响。机械刚度是指机械结

构抵抗变形的能力，而阻尼则是指机械结构在运动过程中

能量损耗的能力。提高加工精度，减小结构误差，提高机

械性能。

1.2 电子控制系统因素

1.2.1 传感器精度和噪声

传感器是机器人感知外部环境、获取运动状态信息的

重要设备。其精度和噪声水平直接影响到控制系统的性能。

高精度的传感器可以提供更准确的运动状态信息，有助于

提高控制精度。若传感器精度不足，则会导致控制偏差，

影响机器人运动轨迹的准确性 [2]。传感器在采集信息时，往

往会受到各种噪声干扰。高噪声水平会导致传感器输出的

信息失真，进而影响控制系统的决策，降低运动控制精度。

1.2.2 控制器性能和算法

控制器是机器人运动控制的核心，负责根据传感器采

集到的信息进行决策，调整机器人的运动。高性能的控制

器能够更快、更准确地处理传感器信息，从而提高运动控

制精度。若控制器性能较差，则可能导致控制响应延迟、

控制精度降低等问题。合理的控制算法可以提高控制精度，

降低运动误差。常见的控制算法有 PID 控制、模糊控制、

自适应控制等。控制算法的参数设置直接影响到控制效果。

参数选择不当，可能导致控制精度降低、稳定性差等问题。

控制算法的复杂度越高，对控制器的性能要求也越高。在

实际应用中，需要在控制精度和计算资源之间进行权衡。

控制算法应具有较好的适应性，以应对不同工况下的变化。

若算法适应性差，则可能导致控制精度降低。

1.3 环境因素

1.3.1 温度、湿度等环境条件的影响

温度变化会影响机器人的各个部件，如传感器、执行

器等。温度升高可能导致部件膨胀，影响其尺寸和形状，

从而降低运动精度。此外，温度变化还可能引起电路参数

变化，导致控制信号失真 [3]。湿度大时，空气中的水蒸气会

吸附在机器人部件表面，导致部件生锈、腐蚀，降低运动

精度；湿度大时，电路板上的元器件容易受潮，影响电路

性能；湿度大时，机器人内部电路和传感器容易产生静电，

影响其正常工作。



教育与学习 6卷 8期
ISSN:2705-0408(P)；2705-0416(O)

    128

1.3.2 外部干扰和振动

外部干扰主要包括电磁干扰、噪声干扰等。电磁干扰

可能导致机器人控制信号失真，影响运动控制精度；噪声

干扰则可能使传感器信号受到干扰，影响传感器测量精度。

振动主要来源于机器人工作时产生的机械振动、外部环境

振动等。振动会使得机器人各个部件发生位移，从而影响

运动精度。此外，振动还可能导致传感器测量误差增大，

降低机器人运动控制精度。

2. 基于机械电子的机器人运动控制精度提升策略

2.1 机械结构优化

2.1.1 设计合理的机械结构

根据机器人运动学分析，合理设计各个关节的结构，

确保运动轨迹的精确性和稳定性。优化关节连接方式，减

小运动过程中的摩擦和振动，提高运动精度。采用模块化

设计，便于维修和更换部件，降低维护成本。

2.1.2 提高传动精度和减小间隙

选用高精度的传动部件，如滚珠丝杠、谐波齿轮等，

降低运动过程中的误差。采用预紧技术，减小传动部件的

间隙，提高运动精度。采用精确的定位系统，如光栅尺、

编码器等，实时监测运动位置，确保精度。

2.1.3 增强机械刚度和优化阻尼

优化机械结构，提高机械刚度，减小运动过程中的振

动和变形。合理设计减振器，优化阻尼特性，降低运动过

程中的振动和冲击。采用自适应控制策略，实时调整控制

系统参数，提高运动精度。

2.2 电子控制系统改进

2.2.1 选用高精度传感器和降低噪声

选用高分辨率、低噪声的传感器，如高精度编码器、

激光测距传感器等，以提高机器人对运动状态的感知精度。

采用滤波算法对传感器数据进行处理，减少信号传输过程

中的噪声干扰，确保输入数据的准确性。对传感器进行抗

干扰设计，如增加屏蔽层、采用差分信号传输等，提高传

感器在复杂环境中的稳定性。

2.2.2 优化控制器算法和提高性能

针对机器人运动控制的特点，优化 PID（比例 - 积分 -

微分）控制算法，提高控制器的响应速度和稳态精度。引

入自适应控制算法，使控制器能够根据系统动态变化自动

调整参数，提高控制系统在不同工况下的适应性和鲁棒性。

采用多智能体协同控制策略，通过多个控制器共同作用，

实现更复杂和精确的运动控制。

2.2.3 采用先进的控制策略

通过自适应律调整控制参数，使控制器能够适应外部

环境和内部参数的变化，提高系统的动态性能和稳定性。

利用模糊逻辑处理不确定性和非线性问题，实现复杂的控

制任务。通过模糊控制，机器人能够更好地应对环境变化

和动态调整控制策略。应用神经网络强大的非线性映射能

力，实现机器人运动的精确控制和自适应学习。通过以上

电子控制系统的改进措施，可以有效提升基于机械电子的

机器人的运动控制精度，增强其适应性和实用性，为各类

应用场景提供更加高效、稳定的服务。

2.3 误差补偿技术

2.3.1 基于模型的误差补偿方法

通过系统辨识、机理建模或数据驱动等方法建立机器

人运动系统的数学模型。该模型应包含机器人关节运动学、

动力学特性以及外界干扰等因素。对建立的模型进行误差

分析，确定误差来源，如传感器误差、控制器误差、执行

器误差等。根据误差分析结果，对模型进行误差估计，得

出误差补偿量。针对不同类型的误差，采用不同的补偿策略，

如增益调整、滤波、预测等。通过调整模型参数和控制器

参数，优化补偿效果，提高机器人运动控制精度。

2.3.2 在线误差检测和补偿技术

通过实时监测机器人运动过程中的各种参数，如速度、

加速度、位移等，与预设的目标值进行比较，判断是否存

在误差。对检测到的误差进行评估，确定误差的大小、类

型和来源。根据误差评估结果，采取相应的补偿策略，如

调整控制器参数、调整执行器力矩等。在补偿过程中，实

时监测误差变化，根据实际情况调整补偿策略，确保机器

人运动控制精度。针对不同工况和负载，采用自适应控制

策略，使机器人运动控制系统具有更好的适应性和鲁棒性。

2.4 系统集成与调试

2.4.1 机械电子系统的集成与优化

确定机器人运动控制系统的整体结构，包括传感器、

执行器、控制器和通信模块等。根据机器人功能需求和性

能指标，选择合适的机械结构、电子组件和软件算法。设

计模块化、标准化的接口，确保各部分之间的兼容性和互

操作性。通过有限元分析，优化机械部件的形状、尺寸和
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材料，降低重量，提高强度和稳定性。选择精度高、响应

速度快、抗干扰能力强的传感器，确保机器人感知环境信

息的准确性。选用高效、低噪音、寿命长的执行器，提高

运动控制的精度和稳定性。采用先进的控制算法，如 PID

控制、自适应控制、模糊控制等，提高系统的动态性能和

鲁棒性。搭建机械结构，进行初步组装和调试。连接传感

器和执行器，实现信息的采集和执行。编写控制程序，实

现机器人运动控制的基本功能。进行系统联调，确保各模

块协同工作，达到预期效果。

2.4.2 系统调试和参数整定的方法

对各个模块进行单独调试，确保其功能正常。将各个

模块连接起来，进行整体调试，确保系统各部分协调工作。

在特定工况下，对整个系统进行调试，检验其性能和稳定

性。通过改变系统参数，观察系统性能的变化，确定最佳

参数组合。利用仿真软件，对系统进行模拟，分析不同参

数对系统性能的影响，优化参数设置。利用遗传算法对参

数进行优化，快速找到最佳参数组合。确定调试目标和标

准，进行单元调试，确保各个模块功能正常。进行联合调试，

验证系统整体性能。根据调试结果，调整参数，优化系统

性能。进行系统测试，确保满足设计要求。

3. 结论

通过优化机械结构设计，可以有效降低机器人运动过

程中的误差，提高运动控制精度。高精度传感器在机器人

运动控制中具有重要作用，选用合适的传感器可以提高运

动控制精度。针对不同类型的机器人，研究合适的运动控

制算法，如 PID 控制、模糊控制、神经网络控制等，可以

提高运动控制精度。仿真与实验验证结果表明，所提出的

运动控制精度提升策略在提高机械电子机器人运动控制精

度方面具有显著效果。
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