
2023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： 分布式独立电液控制系统关键技术的研究

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

针对分布式电液控制系统整机能效低的问题，提出系统功率匹配与能量管理策略，开发分布式独立电液控制系
统能效分析与优化设计软件，搭建人在回路的硬件在环仿真与模拟测试平台，研制6吨挖掘机电液控制系统样
机，并完成挖掘机分布式独立控制系统集成与测试，系统燃油消耗较原有系统降低40%以上。主要研究内容包含
：
1、整机全局功率匹配与高效能量管理，包含多执行器功率协调匹配，整机高效能量管理；
2、硬件在环仿真与模拟测试，对电控泵、电动机等元件动态特性进行灰箱建模与离线辨识，考虑异型阀口、油
液泄漏、关节摩擦等复杂非线性因素，提出分布式电液执行机构模型降阶与灰箱辨识方法，搭建人在回路的总
线型整机控制器实时在环仿真平台。针对装车、平整等应用场景与软土、硬岩等作业对象，编制挖掘机典型工
况载荷谱，对作业循环各环节能耗、操控等多维度指标进行分解评估，提出多频多幅压力脉冲的分布式电液控
制系统拟实载荷加载测试方法；
3、挖掘机系统集成与装机试验。研究6吨挖掘机分布式独立电液系统，针对不同吨位挖掘机差异化工作环境，
选取多种作业地点、环境与动作规范样本，开展系统装机与场地试车验证，对整机控制参数、能耗特性、操控
性能与环境信息进行多通道数据采集与提取。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

依托于国家重点研发计划“挖掘机分布式独立电液控制系统关键技术研究（项目编号：2021YFB2011900）”项
目中的课题“分布式独立电液控制系统关键技术”。



2023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： 上肢康复训练机器人关键技术的研究

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

研究内容1：针对上肢运动的复杂性和活动自由度的冗余性，提出了一种基于映射的三角形体段基元法（M-
BTBS-7），为上肢的运动提供一种简单且高效的数学描述方法，同时可快速解算上肢关节运动角度。
研究内容2：针对康复训练的目标是提高神经重塑功能，提出一种基于肌电信号用于训练意图的理解方法，并基
于该意图融入电刺激康复训练方式的研究。
研究内容3：针对康复过程中的柔顺人机交互需求，研究阻抗控制器，使其作为外环控制器，并设计变阻抗控制
律。
研究内容4：为了提高动力学参数准确性，研究可在线估计参数得模型参考自适应控制律。将获取的参数用于前
馈控制，提高机器人动态响应能力与动力学透明度。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

课题经费来源于校地合作的天智创新技术研究院，该项目已经立项，项目经费额度为500万元，可有效支撑本方
向的研究。


