
2025年招生计划 

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：   穿戴式助盲机器人环境理解与自主定位导航    

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 

我国是世界上盲人最多的国家，占全球的 22.9%，随着老龄化的加剧，盲人数量将进一步增

加。然而，我国专业护理人员紧缺、助盲设施不规范，远远无法满足盲人正常生活的需求。为此，

国家文件中明确指出“聚焦康复医疗、助行残疾人等关键问题，实现主动健康关键技术和高端产品

的重大突破”。面向盲人自由行动的实际需求，采用人工智能技术解决现有助盲器具涉及的感知

难、建图难、交互难的瓶颈，拟研制一款集视觉推理、自主导航和多感官交互为一体的穿戴式助盲

导航机器人，帮助盲人在大范围陌生环境下自主行走。面向人民生命健康，采用人工智能技术解决

感知难、建图难、交互难的关键科学问题，研制可临床应用的穿戴式助盲导航机器人，主要研究内

容： 

① 助盲机器人机构优化设计 

融合变胞可重构与旋量系统理论，研制安全性、舒适性兼顾的符合人体工学的穿戴式助盲导航

机器人； 

② 高效协同全域环境主动感知 

融合语义分割和多尺度特征联合感知技术，将助盲场景中的图、文信息映射到统一语义空间，

结合度量学习技术实现“标识-语义”推理； 

③ 多尺度自协调拓扑建图与定位 

拟通过“端到端”学习揭示多尺度地图信息间的关联关系，快速构建陌生环境的拓扑-语义地

图，并基于视觉推理实现陌生环境定位； 

④ 具有盲症针对性的多感官反馈交互系统设计 

拟设计以盲人为中心的导航回路，通过图-文-音跨模态理解与相互转化，搭建多感官反馈式交

互系统，实现人机-环境的高效自然交互。 

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况 

国家自然科学基金委重大研究计划重点支持项目：大范围陌生室内环境下穿戴式助盲导航机器

人关键技术研究，2022.01-2025.12，235 万，主持 

 



2025年招生计划 

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：   足式机器人自学习运动控制    

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 

当前我国复杂山地条件运输任务仍以人力为主，足式移动平台具有地形适应性强、运动稳定性

高的优点。面向山地运输智能化平台迫切需求，针对现有越障方法“规划、控制、执行”三个独立阶

段交互带来的状态空间维数高、求解实时性差问题，构造认知智能引导下的“粗粒度轨迹规划+细粒

度步态生成”协同控制框架，研究基于深度学习的足式移动平台粗细粒度协同越障行为自主控制。旨

在攻克复杂山地环境下足式移动平台自主越障行为难题，提升其智能化水平，助力运载任务无人化

作业。主要研究内容： 

① 基于场景语义匹配的语义高程图构建 

构建轻量级双边深度卷积神经网络，研究山地全地形语义分割方法，设计基于 3D 共视图的回

环检测算法，探究基于场景语义匹配的语义高程图构建方法； 

② 基于镜像可分离孪生网络的粗细粒度协同控制 

通过自监督学习明晰粗细粒度动态匹配关系，采用自适应动态搜索方法规划粗粒度质心轨迹，

设计自适应奖赏塑型的近端策略优化算法生成细粒度地形适应性步态，研究基于镜像可分离孪生网

络的粗细粒度协同控制方法。 

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况 

北京市自然科学基金-小米创新联合基金项目：面向疫情校园环境下智能监控的仿生四足机器人

全地形自主导 航方法，2022.12-2025.12，50 万，主持 

 


