复杂系统分析与控制研究中心，非线性动力学与控制创新团队
面向“中国制造2025”“新一代人工智能”等国家重大战略，以智能机器人为研究对象，致力于复杂系统与仿生控制的基础理论与关键技术研究，形成了复杂系统理论与控制、仿生机器人运动控制、多智能体协作等研究方向。团队发表SCI论文100余篇，出版学术专著3部，申请发明专利30余项，获得软件著作权3项，承担国家自然基金10余项、及其他科研项目30余项。团队有教授 5人，副教授5 人，重庆市杰青、重庆市名师等专业人才，与美国Cornell大学、荷华州立大学、德国图宾根大学、华中科技大学、中科院系统所等建立长期合作关系，并在国内外10余个重要学术组织、学会、刊物中任职。拥有重庆市复杂系统与仿生控制重点实验室为，重庆市高校复杂系统与仿生控制创新团队。
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主要研究方向包括：
一、复杂系统理论与控制
建立复杂系统模型，揭示系统行动态规律，得出一般控制理论与方法。发表SCI论文50余篇，其中ESI热引Top 0.1% 1篇，高被引Top 1% 2篇，3次荣获省部级奖项。
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二、仿生机器人运动控制
研究多体动力学，揭示人类行走的机理，得出仿人机器人的动态步行理论与控制方法。研制出“行者一号”样机，被科技部、CCTV、NBC、路透社广泛认可，申请国家发明专利20项。
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三、群体智能系统及应用
针对多机器人协做、智能交通、传感器网络等问题，研究群体复杂行为、多智能体的一致性、网络牵引控制等。论文发表在Automatica等顶级国际期刊上。
[image: image8.png]


[image: image9.jpg]



[image: image10.jpg]


[image: image11.jpg]by o
A AR

WA E
s

FRGIER: 34 L

TEVBEEARR. R e

wwrn




[image: image12.jpg]4\ REAE E IR
PSRBT % A BUAR BC BE A5

" w

B #HA

FRAATR
xR
R
e

EF RN DR FREURSS
. v
o

g

oA
onsoAng
R
smnn

2 e 9 s
R GRS BRSO 1 GIRRRN SRR 8
. BOBRRRPSOER, HUEHATUR.

[

No, w0211




[image: image1.emf]基础理论和关键技术研究

方向1） 复杂系统理论与控制

技术产业化应用

 移动服务机器人

方向2） 仿生机器人运动控制

高效双足仿

人机器人

仿生飞行

机器人

智能仿

生结构

设计

研究与服务平台建设

信息物理系统(CPS)

大规模计算与可靠

计算的系统分析

建模与

约束研

究

控制器

的设计

与优化

仿生机器人的复杂系统建模 非线性行为的动力学机制分析

智能汽车与

智能交通

家庭服务

机器人

建模分析

支撑服务

复杂系统的稳定性与控制

方向3） 多智能体协作控制

复杂网

络建模

研究

多智能

体一致

性

群体行

为分析

与控制

工程应用

环境感知、识

别、导航

融合计算、通信和控

制的智能云服务

基于AR/VR/MR

的交互体现

工业、民用、军用多机

器人协同工作

理论应用

四足多用途

仿生机器人

机器人

个体研

制

机器人

间协作

研究

基础理论

样机设计仿真与

实物验证


基础理论和关键技术研究
方向1） 复杂系统理论与控制
技术产业化应用


  移动服务机器人
方向2） 仿生机器人运动控制
高效双足仿人机器人
仿生飞行机器人
智能仿生结构设计
研究与服务平台建设


信息物理系统(CPS)
大规模计算与可靠计算的系统分析
建模与约束研究
控制器的设计与优化
仿生机器人的复杂系统建模
非线性行为的动力学机制分析
智能汽车与智能交通
家庭服务机器人
建模分析
支撑服务
复杂系统的稳定性与控制
方向3） 多智能体协作控制
复杂网络建模研究
多智能体一致性
群体行为分析与控制
工程应用
环境感知、识别、导航
融合计算、通信和控制的智能云服务
基于AR/VR/MR的交互体现
工业、民用、军用多机器人协同工作
理论应用
四足多用途仿生机器人
机器人个体研制
机器人间协作研究
基础理论
样机设计仿真与实物验证



