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六、预计招收博士生的课题研究方向和研究工作简介

	1.博士论文研究方向：基于自生长软体机器人的月表探测与采样研究
选题类别： ■基础性研究	□应用性研究	□工程技术攻关研究
□新开辟的研究方向	□已有研究方向的继续	□其他

	2.博士论文的选题背景及意义和主要研究内容简介
月球是人类面向未来、走向宇宙的理想基地与前哨站，探索月球、开发月球资源，建立月球基地是世界各国航天活动的必然趋势和竞争热点。我国政府2004年正式开展月球探测工程——嫦娥工程，迈出航天深空探测的第一步。这其中，探测月表形貌及月壤特性是“嫦娥工程”的核心科学目标，是决定月表研究基地建设成败的关键。因此，如何有效开展月表探测与月壤采样，明确月表地质环境条件是现阶段探月工程的关键。然而，现有采样及探测装备多为刚性结构，作用范围较小、结构适应性不足，当其面对月球表面复杂环境（陨石坑、穹丘、皱岭、地堑等）探测与采样时，存在一定局限性，制约了月球探测的发展。因此，亟需发展柔性月球探测及采样装备，补充现有探测与采样装备的不足，更好地适应月球复杂非结构化环境探测需求。自然界藤蔓植物可凭借自身气根扎入壁面内部缝隙，攀附壁面快速生长，环境适应性强，是良好的软体机器人仿生对象。
因此，本课题面向月球复杂环境，应用仿生学研究方法，以依附类藤蔓植物为仿生对象，开展基于自生长软体机器人的月球复杂环境探测与采样技术研究，提升月球探测机器人环境适应性，实现对月球复杂环境的抵进、接触、探测及采样，获得更清晰、准确的月球环境特征，为推动深空探测提供理论基础及技术支撑。
主要研究内容如下：
(1)多类型复杂环境下藤蔓植物宏微观生长及攀附机理
(2)面向月表复杂环境的仿“藤蔓”自生长软体机器人设计方法
(3)基于松散月壤条件的仿“藤蔓”自生长软体机器人动力学特征
(4)面向月表典型环境的仿“藤蔓”自生长软体机器人运动控制方法


	3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况
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