
2025年招生计划

1.博士论文研究方向：模块化变形机器人基础理论与应用

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

模块化变形机器人打破了传统机器人的固定构型模式，能够通过可重构与自重构改变机器人的整体形态和功能，
实现自主变形、功能再生，同时能够利用模块的互换性实现机器人的容错和自修复，在需要适应复杂环境、执行
多任务的空间作业任务中展现出突出的优势。本课题借鉴自然生物肢体行为产生机理，结合模块化变形机器人基
础理论，利用大量具有互换性的模块单元，组成具有多种生物肢体形态的作业型机器人。

主要研究内容：

（1）模块化变形机器人仿生学行为产生机理；

（2）模块化变形机器人构型决策与重构策略；

（3）面向复杂环境多任务的机器人作业规划；

（4）模块化变形机器人容错与自修复技术。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家杰出青年科学基金项目



2025年招生计划

1.博士论文研究方向：多关节型工业机器人高精度动力学控制

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

针对未来工业机器人操作任务复杂度更高、技巧性更强、动态及不确定性更明显等特点，本课题重点突破工业机
器人高性能动力学控制技术与变惯量高速振动抑制技术，拟解决工业机器人高性能前馈动力学控制、工业机器人
实时动态最优运动轨迹规划，以及工业机器人变惯量高速工况下主动振动抑制等理论难题，从而提升工业机器人
控制系统的动态响应性能和重复轨迹精度，为实现国产工业机器人整机性能提升提供技术支撑。

研究内容：

（1）工业机器人高性能前馈动力学控制研究；

（2）工业机器人实时动态最优运动轨迹规划研究；

（3）工业机器人变惯量高速工况下主动振动抑制研究。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国家重点研发计划项目


