
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： 双足步行机器人的拟人步态及自主学习研究

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

    目前的双足步行机器人存在行走步态收敛区域小、难以在不平坦地面行走、抵抗外界扰动能力较差等缺
点。而人类的步态具有主被动结合、自然、高效、能耗低等特点。因此有必要结合生物力学、生理医学等相关
学科理论，研究人类步态中蕴含的规律及行走机理，并对双足机器人的步行控制提供指导和参照。该领域研究
重点考虑将被动动力和关节主动控制相结合，利用人类步态的部分规律，在保证高效、能耗低、控制方式简单
的前提下，如何尽可能少地使用关节主动控制，优化机器人机械结构参数以增大行走步态的吸引域，采用快
速、准确扰动检测方法并与学习控制方法相结合，提高机器人的行走效率和地面适应能力。
    主要研究内容包括：双足被动步行主被动结合与控制、双足机器人的非线性动力学建模、面向能量效率和
稳定性的拟人步态规划以及双足步态的自主学习方法等。

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“基于变阻抗柔性关节的双足机器人动态步行研究”



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： 人机协作环境下机器人的自主作业研究

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

    人机协作型机器人，作为新一代机器人，主要是指“具有类人安全性、可以融入人的正常生产环境、适应
动态时变任务流程、可以与人自然交互/互助协作共同完成任务的工业机器人。新一代工业机器人工作在人机共
享的自然环境下，具有动态、非结构、未知、不确定特点，对机器人的感知、理解环境的能力提出更高要求。
同时，机器人的任务种类变化频繁、任务过程复杂多变、人的现场动态决策与随机行为等对机器人的行为适应
性、智能性提出更高要求。
    本课题主要研究多模态自然交互与协作意图的概率表示模型，自适应行为控制器以及多交互信息融合的意
图解析器，设计知识/经验引导与增强的机器人行为优化决策方法。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家重点研发计划“面向复杂环境的机器人共性关键技术研究”




