
2025年招生计划

1.博士论文研究方向：基于增强现实与自然交互的人－机器人技能传递技术

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

研究背景：

在人－机器人的协作关系中，机器人在适应变化环境、执行复杂任务方面的能力欠缺成为制约人机协作效能的主
要因素。采用传统的机器人示教－再现方法其本质是轨迹映射，机器人只能完成固定、重复的确定性任务。如何
打破上述局限，深入探究人类操作技能解析、人－机技能传递与机器人知识增殖的科学机理，建立人向机器人高
效传授技能以及机器人自我技能增强的有效途径。

主要研究内容：

（1）人-机器人-环境多元交互系统动力学建模；

（2）建立具有自然交互的增强现实技能交互系统；

（3）基于主动深度学习的机器人技能增强技术研究。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家自然科学基金集成项目



2025年招生计划

1.博士论文研究方向：特种机器人设计与灵巧作业规划

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

研究背景：

机器人在工业、国防具体应用中如何赋予智能特性，发挥其无人、灵巧作业优势是目前的行业研究热点。现场作
业机械臂，如危害场所装配作业机械臂，其操作任务复杂多样，同一组控制参数难以适应动态接触特性下不同对
象的精准操作需求。同时由于作业现场的无人特性，其现场操作与事先训练之间存在场景、动力学和对象等差
异，给机器人的技能学习、迁移和自主适应调整提出了挑战。在远程操控大回路、有限示教样本条件下，如何实
现现场作业机器人的低错误率灵巧操作是亟待解决的关键问题。

课题以国家重大需求为牵引，开展以危害场所装配作业机械臂为代表的机器人智能作业规划与控制研究，攻克接
触动力学参数辨识与灵巧作业控制、典型操作技能传递与增强等关键技术，既能解决特种机器人工程应用的现实
问题，又符合智能制造的未来发展趋势。

主要研究内容：

（1）机器人现场作业接触动力学参数辨识与精准操作控制；

（2）多源样本融合的典型作业任务操作技能建模与修正；

（3）示教与现场差异下的机器人灵巧操作技能迁移与增强。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家自然科学基金集成项目


