
2020年招生计划

三、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：
双臂机器人协调控制与智能化操作方法研究

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

    拟人双臂机器人具有躯干并配置两条像人类一样灵活的冗余机械臂，利用其双臂协调特点既可以代替人类
在特殊环境下作业，又可以在日常环境中实现与人类共融。视觉是常见的机器人外部传感器，通过视觉采集复
杂环境信息可以提高双臂机器人的环境适应能力。
    主要研究内容：
    (1) 面向双臂非对称协调任务的自主定位方法。推导考虑双臂协调约束的视觉空间路径规划算法，建立操
作物位姿特征视觉约束，并研究操作物的位姿预对齐和对齐方法。开展双臂自主定位实验。
    (2) 面向双臂对称协调任务的自主跟踪方法。分析双臂对称协调约束与图形雅克比，设计自适应神经网络
视觉伺服控制器，研究冗余闭链运动优化方法，开展双臂自主跟踪实验。
   (3) 基于视觉和力示教学习的人机协作方法。使用立体相机和力传感器获取人臂示教数据，建立学习模型提
取人臂协作特征，建立人机协调阻抗模型，并采用最优控制更新阻抗参数，开展人机协作搬运实验。
  (4) 基于视觉示教学习的拟人双臂协调运动方法。采用卷积神经网络估计人类手部姿态，建立学习模型提取
人臂协调特征，研究机械臂拟人协调运动方法。开展双臂拟人协调运动实验。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

该选题依托国家重点研发专项。
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