
2020年招生计划

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： 意图感知和预测

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

利用现代科技增强人体运动能力，降低人体能量消耗，辅助人体运动一直是军事领域发展的主要研究方向之
一。外骨骼的出现是人认识自身改造自身的产物，借助于仿生学原理，充分结合人的智力以及机器的能力，在
人机共同协作下实现高效助力或助行。从可靠性的角度看，传统研究过分依赖于步态规划轨迹跟踪，这种原始
的机器人感知技术忽略了人的主动性以及人与外骨骼之间的协作，无法满足机器人和人的完美偶合的更高要
求，在原理上就决定了无法有效感知人体运动意图并针对不同个体实现助力策略快速适配。控制外骨骼的本质
是控制人机交互力的时间和大小。复杂环境下，在保证准确、时敏、可靠的人体运动意图感知基础上，具有针
对不同个体高效适配的控制策略是确保外骨骼有效助力的重要前提。同时，高性能的本体结构可以确保快速响
应，减少机械系统延时。理想情况下，多通道感知系统，准确估算人体运动意图并将其及时将其通过控制策略
转换为针对特定个体特定动作的最优接触力。外骨骼接收来自控制策略的力指令迅速动作，完成人机之间力耦
合过程。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

军科委项目支持，研究经费：100万；
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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： 柔性模块化外骨骼设计与控制

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

钢铁侠智能装甲、阿凡达AMP系统等通过科幻的方式很好诠释了外骨骼机器人技术的未来走向。如何将克服人体
机能局限，提高人体的快速性、敏捷性、力量、耐力和负载能力，将钢铁侠智能铠甲、阿凡达AMP装甲由科幻变
为现实，这是全世界从事外骨骼机器人技术研究的学者们梦想实现的终极目标。外骨骼不仅可以应用于人体增
强场景，如军用单兵作战系统、重载下的工业生产生活，还可以广泛应用于助老助残，如实现下肢残疾或下肢
功能退化人群重建站立行走的能力，同时，外骨骼还可以应用于医疗康复领域，实现中风、脑瘫、脑受损患者
的精准可控康复训练。外骨骼机器人的核心技术不仅属于机器人领域前沿性热点研究话题，也是我国战略技术
储备和民用技术储备的重点研究方向之一。本课题的研究主要集中于外骨骼机器人，可穿戴模块化柔性外骨骼
设计与控制。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

军科委项目支持，研究经费：100万；
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