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机器人控制技术的发展01

随着机器人技术的不断发展，对机器人控制系统的要求也越来越高，需

要更加灵活、高效、稳定的控制系统来支撑机器人的各种复杂任务。

传统PLC控制系统的局限性02

传统的PLC控制系统虽然具有稳定性高、可靠性好的优点，但是存在着

编程复杂、灵活性差等问题，难以满足机器人控制的需求。

运动控制技术的发展03

运动控制技术是机器人控制的重要组成部分，它可以实现对机器人运动

轨迹的精确控制，提高机器人的运动性能和定位精度。

背景介绍



本文旨在研究一种软PLC和运动控制相结合的机器人控制系

统，通过软PLC的灵活性和运动控制技术的精确性，实现对

机器人运动轨迹的高效、稳定控制。

研究目的

本文的研究对于提高机器人控制系统的性能、降低机器人控

制系统的成本、推动机器人技术的发展具有重要意义。同时，

本文的研究还可以为其他领域的运动控制问题提供借鉴和参

考。

研究意义

研究目的和意义
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