
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： 液压仿生关节关键技术研究

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

以面向国防装备的四足机器人应用为背景，与北方车辆研究所合作共同研制以高速为目标的四足机器人。为实
现四足机器人高速运动的目标首先提出以液压为驱动的单腿运动性能是决定四足机器人高速运动的关键因素。
在四足机器人高速运动状态下，研究单腿液压缸筒、活塞杆质量等惯量在单腿系统动力学中的具体影响，建立
更加准确的单腿系统动力学模型，为单腿系统的分析、控制提供更加准确的模型参考，并为单腿机构设计提供
更加精确指导；研究单腿系统在腾空相下优化关节输出的足端轨迹并应用到单腿腾空相的位置控制中，在同等
液压缸出力条件下，关节输出扭矩优化后液压缸负载减小，液压动力机构频响特性提高则实现更快速摆腿。
研究足端落地瞬间单腿系统与地面冲击动力学，以机体水平向速度衰减最小、机体所受冲击力最小为目标，研
究足端与地面瞬间冲击动力学中相关参数并优化，提出液压动力机构模拟弹簧、阻尼控制策略应用到足端与地
面冲击过程的控制中，研究将液压动力机构模拟弹簧、阻尼控制策略推广到四足机器人整个运动过程的动力学
控制，在足端落地时机体水平向速度衰减最小并缓冲结束后以弹簧-阻尼-振子形式加速最大以实现四足机器人
高速的目标。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

依托军委科技委******项目，经费150万。
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