
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： 智能机器人

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

基于视听觉信息融合的机器人室内地图构建与定位方法研究
视觉和听觉是环境感知的主要信息来源，传统机器人大都是以单独的视觉机器人或者听觉机器人的形式存在
的。无论是单独使用视觉信息还是听觉信息，都会存在一定的局限：若仅考虑声音信息，则当目标处于静默的
状态下，或者周围环境信息干扰较强时，将会极大的影响机器人的听觉感知能力；如果单独采集视觉图像信
息，则当目标处于视野盲区或环境中光照过强过弱时，将会导致视觉感知失效。因此，通过对各种传感器及其
观测信息的合理的支配与使用，将各种传感器在空间和时间上的互补与冗余信息依据某种优化准则组合起来，
产生对观测环境的一致性解释和描述，对提高感知系统的稳定性以及感知空间的完备性具有重要意义。主要研
究内容包括：
（1）基于立体视觉与卷积神经网络的室内语义地图构建方法研究
（2）基于室内先验地图的声源定位与滤波方法研究
（3）基于CNN的室内目标识别与精确定位方法研究

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

基于脊腿协调模型的脊柱型四足机器人高速奔跑机理研究,61773139
机器人自主运动规划与后端优化方法研究,00
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基于机器学习方法的机器人自主操作规划方法研究
随着我国老龄化进程不断加快与社会人力成本的不断提高，对家用助老助残服务机器人的需求日益迫切。但目
前的机器人由于缺乏环境适应性与决策自主性，在非结构化场景中对复杂任务的理解与执行能力难以满足实际
实用需求。所以本课题提出利用机器学习方法实现机器人对室内复杂环境的增量式感知与理解，在日常与用户
交互过程中对常用典型操作任务进行监督式学习和泛化，最终使机器人能够快速响应用户指令、在线生成操作
规划策略，实现服务机器人的智能性与自主性。主要研究内容包括：
1.基于深度卷积神经网络的室内语义地图构建方法研究
包括：CNN的构建与训练，三维几何地图的构建方法，语义与几何信息的在线融合等
2.基于深度强化学习的人机交互与意图推理方法研究
包括：人体动作语义库的建立，人体运动行为分析与意图预测， 
3.基于强化学习的机器人操作规划策略生成方法研究
包括：基于人体动作的监督式学习方法，结合环境语义地图的操作规划方法
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