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前言

　　目前国内开设机械电子或自动化专业的大学都有“运动控制系统”、“机器人”、“网络控制系
统”等相关的课程，所有这些课程都需要有实验课。
与之进行配套的实验课内容比较广泛，可选择的被控对象较多，主要可分为运动控制或机电类和过程
控制类。
　　“运动控制系统”课程主要介绍以机电为基础的控制系统的结构、性能分析及控制系统的设计与
实现，不涉及图像和远程方面的内容。
“机器人”课程一般介绍以机器人为被控对象的控制系统的构建、分析、设计与实现，同样不涉及图
像和远程方面的内容。
“网络控制系统”一般是在网络系统已经建立的情况下，介绍网络控制系统的性能分析、控制器设计
与实现，其课程内容主要偏理论。
　　本书将21世纪初逐渐发展起来的图像反馈和网络远程控制中先进的控制理论与技术同时引入到控
制系统中，从实现的技术角度，用软件在一个多自由度机械臂的控制系统上开发出网络远程控制系统
；同时增加摄像头，在远程网络控制系统中获取末端执行器图像位置，进行反馈，实现闭环控制系统
高精度的远程控制。
本书所开发出的基于图像反馈以及软件实现的远程控制技术，可以在上述三门课中已有的大部分实验
装置上进行实现，即本书所开发实现的技术具有可复制性和普及性，可以提升已有实验装置的功能，
具有技术和功能的升级能力。
本书中有1／3内容是与“网络控制系统”相似的，但本书阐述得更加具体，并且在给出具体的解决方
案的情况下，还有具体的实验及其结果分析。
　　⋯⋯
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内容概要

丛爽编著的《基于视觉的网络远程控制系统》在二自由度串联机械臂为被控对象的开环控制系统的基
础上，通过Internet网络开发出远程控制系统；
同时增加摄像头来获取末端执行器图像，将其通过图像传输和图像处理，在远程的客户端获取末端执
行器的位置信号，对机械臂实现基于视觉的远程闭环位置的高精度控制。

本书分别详细介绍了所开发实现的控制系统，包括系统结构，实现的网络模块，图像测量与获取，在
本地服务器端进行摄像机标定、图像获取、视觉反馈及图像压缩传输、末端执行器的目标识别定位、
网络控制系统软件结构、工作现场的图像监视和末端执行位置的误差补偿等基于视觉的远程网络机械
臂闭环控制系统的实现中的关键技术。

本书包含多方面的近年来有关基于视觉的网络运动控制系统中的重要的实用理论与技术：
基于Internet网络的控制系统的软件实现，基于图像的位置反馈的关键算法与技术，多自由度机械臂的
控制系统的理论与实现中关键问题的解决方案，以及上述三者的相互结合。
本书内容具体翔实，对每一项具体开发实现的任务中的关键技术和问题有重点地进行分析和讨论，分
别给出具体的解决方案，并给出对比的实验结果来分析不同方法的效果。

《基于视觉的网络远程控制系统》可以作为自动控制、计算机科学、精密机械、电机电子、图像信息
处理等专业研究生及高年级本科生的机器人技术等课程教材，或所涉及实验的指导书，也可作为相关
研究的参考书籍。
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