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空间机器人是完成多种空间作业任务的主体，能否在地空间存在大时延情况下实现有效 

的地面遥操作是发挥空间机器人作用的关键。从基于虚拟预测环境遥操作和双边遥操作 

两个方面，对国内外空间机器人大时延遥操作技术研究进行了系统的综述和深入的分

析，并 在此基础上提出了进一步的发展方向。  
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