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	项目简介
	近十年来，机器人技术呈现出向国防安全、公共安全、科学探测、社会服务等领域加速发展的态势。与工作于固定时序刚性生产线、以高速高精度重复作业为特点的传统工业机器人不同，特种移动机器人通常工作于非结构化、动态环境，需要实时处理多种难以预先建模的不确定因素，这也为机器人学的研究带来新的挑战与科学问题。

本项目创新提出自主行为是移动机器人的共性使能方法这一思路，开展了一系列有特色的研究工作，取得的主要成果包括：

1）提出了一种有特色的移动机器人自主行为共性方法体系架构，为地面、空中、水下等移动机器人自主行为研究提供了技术路线与系统结构；

2）针对非线性、欠驱动移动机器人对象，提出了基于主动预测估计的鲁棒/自适应控制方法，为解决不确定性扰动对移动机器人控制性能的影响问题提供了一种可行技术；

3）提出了一种动态野外环境下移动机器人实时环境建模与行为优化方法，为解决移动机器人智能决策问题提供了一种可行技术；

4）提出了一种面向合作目标优化观测的多机器人协调控制方法，为面向任务的多机器人合作提供了一种解决方案；

5）以地面移动机器人、空中飞行机器人为典型平台，全面验证了上述方法、技术的有效性和可行性。以本项目成果作为支撑的极地科考、救灾救援机器人已经投入使用，满足了国家相关领域的迫切需求。

基础理论研究与面向国家重大需求的实际系统相结合、为其提供可行的技术支撑，是本项目的最大特色。本项目发表论文122篇，SCI检索23篇，EI检索104篇，引用151次。研究成果在国际上产生重要学术影响的同时，为一系列国家重大重点项目奠定了理论方法与技术基础。
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