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数控技术概述
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数控技术是一种通过数字
化信息对机械加工和制造
过程进行精确控制的技术。

数控技术定义 发展历程 发展趋势

数控技术经历了从简单到
复杂、从低级到高级的发
展过程，现已广泛应用于
各个领域。

随着计算机技术和人工智
能技术的不断发展，数控
技术正朝着智能化、网络
化、柔性化方向发展。
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数控技术定义与发展



    

数控系统组成及工作原理

数控系统组成

数控系统主要由输入/输出设备、数控

装置、可编程控制器、伺服系统和检

测装置等部分组成。

工作原理
数控系统通过接收加工指令，将指令

信息转换为控制信号，控制伺服系统

驱动执行部件进行精确运动，从而完

成加工任务。

关键技术

数控系统的关键技术包括插补算法、

位置控制、速度控制、误差补偿等。



数控技术在机器人领域的应用主要涉

及工业机器人、服务机器人和特种机

器人等。

例如，在工业机器人领域，数控技术

可用于实现自动化生产线上的精确装

配、焊接、喷涂等作业；在服务机器

人领域，数控技术可用于实现家庭服

务机器人的智能导航、物品抓取等功

能；在特种机器人领域，数控技术可

用于实现救援机器人的精确定位、破

拆等作业。

随着机器人技术的不断发展和市场需

求的不断扩大，数控技术在机器人领

域的应用前景将更加广阔。未来，数

控技术将与机器人技术更加紧密地结

合，推动机器人产业向更高水平发展。

应用领域 应用案例 发展前景

数控技术在机器人领域应用现状



采摘机器人作业需求分析
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不同的农作物具有不同的生长特

性，如大小、形状、颜色、成熟

度等。

采摘对象的多样性

农田环境多变，包括光照、温度、

湿度、风速等自然因素，以及土

壤、地形、障碍物等地理条件。

作业环境的复杂性

采摘对象特性与作业环境



采摘机器人功能需求

能够在复杂环境中实现

自主导航，准确定位到

目标农作物。

能够准确识别并定位到

成熟的农作物，以及区

分不同种类的农作物。

能够实现精准、无损的

采摘，避免对农作物和

周围环境造成破坏。

能够实时处理和分析采

集的数据，为后续的决

策和优化提供依据。

自主导航与定位 识别与定位 精准采摘 数据处理与分析



高精度控制

灵活性

高效率

易于维护

数控技术在采摘机器人中应用优势

数控技术能够实现高精度的运

动控制，确保采摘机器人的精

准度和稳定性。

数控技术能够实现快速、高效

的运动控制，提高采摘机器人

的作业效率。

数控技术具有较强的灵活性和

可编程性，能够适应不同种类

农作物的采摘需求。

数控系统通常具有自诊断功能，

能够实时监测系统运行状态并

提示故障信息，方便维护和保

养。



数控技术在采摘机器人中应用实
例
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基于动力学模型的轨迹优化

通过建立采摘机器人的动力学模型，对轨迹进行优化，提高运

动效率和稳定性。

01

基于多项式插值的轨迹规划

通过多项式插值方法，对采摘机器人的末端执行器进行轨迹规

划，实现平滑、连续的运动。

02

关节空间与笛卡尔空间的轨迹控制

在关节空间和笛卡尔空间中进行轨迹控制，以满足不同采摘任

务的需求。

轨迹规划与控制方法
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2

3

利用视觉、力觉、触觉等多种传感器信息，实现

对采摘环境的全面感知和理解。

多传感器信息融合

对传感器采集的数据进行处理和特征提取，提取

出与采摘任务相关的关键信息。

数据处理与特征提取

利用深度学习技术，对采摘目标进行识别和定位，

提高采摘精度和效率。

基于深度学习的目标识别与定位

传感器融合与信息处理技术应用
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