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摘要：视觉伺服控制规则是指利用机器人上所安装相机获取的图像数据进行机

器人运动规划的控制方法，通常分为基于图像的视觉伺服、基于位置的视觉伺

服和混合视觉伺服（HVS）控制规则。移动操作可扩大机械臂的工作范围和灵

活性，但目前将视觉伺服控制应用于完整移动作业机器人运动的研究较少。本

文提出一种面向6自由度机械臂与非完整移动基座组合构成的移动操作机器人

HVS运动控制方法。基于移动操作机器人的运动学微分方程，推导了整个机器

人的全局雅可比矩阵，进而结合位置信息和视觉图像信息推导了HVS控制方

程。夹持器和目标之间的距离是通过安装在夹持器上的摄像机观察标记来计算

的，并计算了在图像坐标系中标记特征点位置与期望位置之间的差异。将这些

差异代入控制方程，可得到移动操作机器人各自由度的速度控制规律。为避免

由观测引起的位置误差，引入卡尔曼滤波来校正机械臂末端的位置和方向。最

后，在一台由Bulldog底盘、UR5机械臂和ZED相机组成的移动操作平台上进行

了实验验证。 
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