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成果摘要： 

带有力/触觉感的机器人装配作业平台成果，由主机械手和从机械手及其通讯、控制等部分组成，主机械手可远距离遥

控从机械手的运动和操作。当主机械手控制从机械手抓取物体或进行装配时，从机械手可将接触物体时的接触感觉和抓

取物体的重力感觉等反馈到主机械手，并通过主机械手上的力触觉反馈系统使操作者有身临其境的力触临场感觉。该课

题组以“带有力触觉临场感的机器人装配作业平台”为基础，为安徽科技馆制作了测力机器人（专利产品）展品，深受

广大观众欢迎，在省科技馆的近150件展品中脱颖而出，被省科协评为最高奖：优秀。 
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