
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： 行走机器人自主行走控制策略研究

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

随着机器人技术和人工智能的发展，行走机器人的工作环境从良好已知路面转移到未知多变路面，具有较高的
不确定性。这对机器人的行走控制带来了很大的挑战。
为适应新的要求，机器人步态规划算法需要进行提升，对因地形未知导致腿落地提前/滞后造成的落地点变化、
机身姿态变化，需研究相应的步态规划补偿算法。补偿分依据姿态的重新规划和依据姿态偏差的闭环修正两种
方式。对两种不同方式的行走效果进行比对研究。
腿关节的控制策略研究方面，需要研究阻抗控制算法，在出现提前落地/滞后落地时，采用低刚度阻抗控制，自
动降低刚度，使腿关节运动具有高度的退让性，保证不会因强行保持原规划的腿部与机身的相对状态而导致行
走机身大幅波动，使下一步步态的起点状态与规划状态出现太大偏离。研究进入阻抗控制模式的判别标准，研
究不同传感检测方案的阻抗控制效果。
野外环境的探测识别是机器人取得良好环境适应性的另一技术途径。对比研究基于双目视觉的识别技术和基于
RGB-D测量的识别性能。研究提高分辨能力高、实时性强的识别算法。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

兵科院高效协同创新研究课题，总经费46.8万



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： 高性能开关控制阀研制

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

车辆液压传动中广泛使用高速开关阀。新一代重载车辆变速、制动系统对高速开关控制阀提出了更高的要求，
响应频率、耐温、体积等均比上一代有大幅提升。而传统的高速开关阀响应为数毫秒至10毫秒，驱动载波为数
百赫兹，已制约了变速系统的操控特性，影响了车辆机动性的提升。
针对车辆的新要求，需研究新一代高性能开关控制阀。
1）研究电磁优化设计。进行电磁驱动部件的热平衡研究，寻找干式、湿式不同工作方式的最佳热性能结构，提
高器件的耐高温特性。研究电磁铁的高载波驱动，降低纹波效应，解除制约阀总体响应特性的驱动频率短板。
研究节能型驱动，降低电磁线圈发热，提高其热性能。
2）研究液压阀结构参数优化，在惯量、开关冲击、降低电磁驱动力与提高阀流通能力和压力等级的平衡等方面
展开研究。
3）研究宽温域的影响及其对策。宽温将导致油液黏度发生三个数量级的变化，对阀内间隙流动和阻尼特性产生
很大影响；宽温也导致阀内温度场变化情况复杂，对阀内运动偶件的配合间隙、形状改变产生影响，进而导致
运动可靠性降低，运动特性变化等。利用液-热-机耦合分析，对宽温的影响进行深入研究，并在此基础上对阀
的结构和流道设计进行改进。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

科工局13.5研究课题，总经费120万




