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四、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： 基于深度强化学习的六足机器人多机协同智能控制方法

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

随着多机协同智能技术的持续深度发展，对移动机器人的协同智能化提出了需求。六足机器人稳定性高，承载
能力强，是目前最具潜力的一种运载平台。而多个六足机器人进行智能协同从而大规模部署可以更好的完成各
种任务。多机组成编队协同执行任务已受到了越来越多的关注，如何对移动机器人设置协同作战的博弈决策也
是当前的一大难题。通过深度强化学习在仿真环境中不断试错，优化机器人多机协同博弈的策略，非常适用于
多机协同博弈对抗这种建模困难，情况复杂多变的问题。因此，需要开展面向复杂情况的六足机器人多机协同
博弈策略研究并开展实验验证。
本课题拟开展的主要研究内容包括：(1) 六足机器人与复杂环境交互作用机理研究；(2) 基于深度强化学习的
六足机器人智能运动控制策略；(3) 面向复杂情况的六足机器人多机协同控制策略；(4)六足机器人多机协同
控制策略试验验证。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

经费来源于科技部重点研发计划项目。


