
2021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：
仿生智能机器人（基于自生长神经网络的机器人快速学习及知识迁移理论与方法研究
）

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

针对当前核/地震/火灾等应急救援场景中多机器人路径规划存在神经网络参数调整机理不明确造成的路径规划
学习速度缓慢等共性问题，利用自生长神经网络、深度强化学习、知识迁移等方法，从生物神经元特征提取及
研究神经发育机理入手，以深度强化学习与自生长神经网络方法为基础，结合多机器人仿真环境，实现多机器
人协同快速学习与路径规划，在此基础上，通过自生长神经网络拼接方法，利用已有知识完成新的任务，实现
多智能机器人间知识迁移，最后通过多机器人协同快速路径规划学习与知识迁移等实际实验验证上述方法的有
效性。具体研究内容如下：
1）基于生物神经元特征及发育机理的神经网络快速生长方法的研究
○1生物神经元特征提取及发育机理研究；
○2基于生物神经元特征的自生长神经网络结构设计；
○3基于神经发育机理的神经网络参数快速整定方法研究；
○4基于参数整定的神经网络快速自主生长方法研究。
2）基于自生长神经网络的机器人深度强化学习与快速路径规划方法研究
○1面向机器人运动控制的自生长神经网络结构优化方法研究；
○2融合任务目标的自生长神经网络评价函数设计
○3基于自生长神经网络的机器人深度强化学习方法研究；
○4基于深度强化学习的机器人快速路径规划方法研究。
3）基于任务相似性特征的多机器人协同路径规划及知识迁移方法研究
○1基于自生长神经网络偏差值的任务相似性特征提取方法研究；
○2基于图优化的任务相似性特征最优解算法研究；
○3基于任务相似性特征的自生长神经网络拼接方法研究；
○4基于自生长神经网络拼接的多机器人路径规划及知识迁移方法研究。
4）面向核电应急多机器人协同路径规划的快速学习及知识迁移实验研究
○1深度神经网络结构与超参数优化实验；
○2多种复杂核电应急场景下机器人路径规划实验；
○3神经网络协同生长拼接与知识迁移实验；
○4核电应急场景下多机器人协同快速路径规划实验。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家自然基金、军科委项目，经费80余万。
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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： 机器人视觉（复杂环境下机器人仿生视听觉协同感知及智能引导理论与方法研究）

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

针对核/地震/火灾等应急救援环境下机器人感知与引导的重大科学问题，充分发挥人工智能、仿生学和机器人
学的交叉优势。从人类等生物的视听觉、目标识别以及自我引导等机理出发，围绕未知、非结构、广域环境下
机器人仿生感知、智能引导等问题，研究并构建能实现高效鲁棒感知与智能引导新的理论与方法，突破和解决
制约机器人在未知、非结构、广域环境下应用的感知与引导等瓶颈问题，并为多机器人实现智能协同作业提供
关键基础技术和理论支撑。主要研究内容包括：
1）基于神经元模型的仿生视听知觉信息编码方法研究
○1人类等生物视听神经信息编码机理分析；
○2基于神经元模型与视觉神经信息编码机理的视觉信息编码方法；
○3基于神经元模型与听觉神经信息编码机理的听觉信息编码方法；
○4基于特征归一化的多模态信息动态融合算法。
2）基于生物注意力机制的视听协同目标识别方法研究
○1人类等生物注意力机制分析；
○2基于感知与任务驱动结合的视听感知注意力机制研究；
○3基于脉冲神经网络的视听觉特征提取和协同识别方法。
3）基于脑空间记忆机理的认知地图构建和拼接方法研究
○1基于视听觉感知的环境复杂特征稀疏编码方法；
○2基于卷积神经网络和特征稀疏编码的目标认知方法；
○3基于脑空间记忆机理的认知地图构建与语义地图拼接方法。
4）基于认知地图的机器人自定位与动态智能引导方法研究
○1基于认知地图与稀疏矩阵的机器人自身与目标快速定位方法研究
○2基于自适应性网络与视听增强的跟踪方法研究
○3基于认知地图与目标跟踪的机器人动态智能引导方法研究

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家自然基金、军科委项目，经费80余万。


