
2019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：     基于视觉的火星车智能决策与控制

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

    中国计划于2020年发射火星车进行“绕、落、巡”一体化探测。由于火星与地球的通讯时延达数十分钟，
通过地面遥操作进行火星探测任务规划和火星车移动控制具有极大挑战。基于视觉信息自主进行火星环境的感
知、导航与控制是进行火星探测的重要手段，而且基于视觉进行科学探测任务和移动作业任务的自主规划是目
前研究的热点。本课题拟针对我国火星探测的实际需求，面向国际学术前沿，解决基于视觉进行火星车任务级
自主决策与智能移动控制的问题。
    主要研究内容包括：
    (1) 基于语义的地面科学及物理特征识别；(2) 地面物理与几何特征融合建模；(3) 复杂地形中的火星车
任务与路径规划；(4) 基于视觉里程的火星车移动控制；(5) 仿真与实验验证。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

    经费来源于火星探测重大专项课题。



2019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：     足式软体机器人力学建模、仿真与控制

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

    软体机器人是近年来机器人的前沿研究方向。目前对于软体机器人的研究主要集中在材料、结构设计和运
动分析等方面，而软体机器人的力学建模、行为仿真与运动控制方面的研究还较少。通过对于软体机器人微观
和宏观力学行为的分析与建模，实现仿章鱼多足软体机器人的移动行为仿真与运动控制，以建立软体足式机器
人的理论基础，提升软体机器人性能。
    主要研究内容包括：
    (1) 软体机器人本构模型建立及有限元分析；(2) 基于超弹性理论的机器人软体腿足解析模型研究；(3) 
仿章鱼多足软体机器人系统动力学建模；(4) 基于模型的软体机器人移动控制；(5) 系统仿真与试验验证。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

    经费来源于国家自然科学基金课题。


