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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： 水面机器人行走动力学研究

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

仿生机器人的研究方兴未艾，对于水黾和蜥蜴蛇怪这类水面行走生物，其优越的行走性能引起了科研人员的重
视，对其行走机理进行深入研究，对未来发展高性能水上机器人具有重要意义。主要研究内容有以下三方面。
一、机器人腿与水相互作用规律与升力
1.1腿与水相互作用流场分析。建立腿与水相互作用的动态流场分析模型，对包含表面张力、流场动网格、流体
破碎脱体等特性与流动现象进行仿真分析。
1.2水黾腿准静态流场与升力研究。着重研究不同材质不同形貌和不同承载下水黾腿与水接触部分的流场形态，
以及所产生的升力，分析影响升力的各因素作用规律。
1.3蜥蜴蛇怪腿踏浪特性与升力研究。研究足形态、踏浪轨迹与速度、足材质与羽流等特性对蛇怪腿踏浪特性和
升力的影响规律。
二、水黾行走动力学与驱动控制研究
2.1 建立水黾行走流固耦合动力学模型，分析水黾的关节运动与姿态位置变化特性。
2.2 研究典型行走模式下水黾腿的驱动控制策略。
三、实验研究
3.1 建立水黾腿升力特性研究试验台，对水黾腿升力特性进行实验研究，对理论分析结果进行修正。
3.2 建立蜥蜴蛇怪腿踏浪特性试验台，对踏浪特性和升力进行试验研究，对理论分析结果进行修正。
3.3 建立仿水黾实物模型，对运动驱动进行实验研究。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

以兵科院四足机器人项目经费结余支撑本课题研究。取得一定研究基础后申报自然科学基金资助。
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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： 车辆换挡系统高速开关/比例阀及其驱动技术研究

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

车辆电液换挡系统的控制特性优劣是影响车辆整体性能的关键因素之一。新一代车辆换挡系统对控制阀的响应
速度提出了更高的要求。研究新一代车辆换挡系统用高速开关/比例阀及其驱动技术具有重要的理论意义和实用
价值。主要研究内容如下。
一、高速控制阀电磁铁优化
1.1优化电磁铁结构形式与结构参数，使电磁铁响应特性得到提高。
1.2对电磁铁功耗特性进行优化，降低发热，提高电磁铁工作可靠性。
二、阀本体优化与高速缓冲研究
2.1 阀体流道优化。建立流道三维流场模型，通过仿真分析与实验验证优化流道使流通能力提高，减小阀尺
寸。
2.2 阀芯运动末端油膜减振研究。阀芯高速运动撞击停止时对阀芯及阀体产生较大的破坏作用，极易产生零件
损坏。在阀芯端面与阀体对应面研究微细储油结构及油垫，研究油垫在高速撞击下的保持与演变特性，保证油
垫的有效缓冲效果。
三、驱动技术研究
3.1 高载波驱动技术。研究高频载波模式的驱动技术，提高有效电流的平稳性和整体响应的快速性。
3.2 研究高载波条件下的振颤驱动技术，提高阀响应精度。
3.3 研究高载波下的驱动功耗特性与驱动能量回收技术，降低控制功率。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

科工局资助项目提供研究经费
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