
2023年招生计划

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： 多冗余操作臂实时运动规划与协作控制研究

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

基于移动仿人机器人上肢体运动学，构建相邻局部构型之间的级联约束模型，研究由末端执行器跟踪动作所牵
引的领航式多任务规划计算模型，使移动机构的运动主动适应仿人机器人上肢体动作；分析人类在外部干扰下
把持物体的技能，聚焦双臂末端位姿不变条件下的上下肢体的协同，研究移动仿人机器人上肢体的局部自适应
运动规划计算模型，使移动机构在操作前获得合理的摆位效果。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

未知环境下单体智能无人作业系统类脑感知、规划和控制技术；项目编号：2021ZD0201403；经费来源：科技
创新 2030-“脑科学与类脑研究”重大项目；
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