	批准立项年份
	2010

	通过验收年份
	2013

	上轮评估年份
	

	上轮评估结果
	


教育部重点实验室评估五年工作总结报告
（ 2013 年 1 月—— 2017 年 12 月）
实验室名称：仿生机器人与系统教育部重点实验室
实验室主任：黄 强
实验室联系人/联系电话：郭文娟   13811975809
实验室联系人E-mail地址：ir06bit@bit.edu.cn  
依托单位名称（盖章）：北京理工大学
依托单位联系人/联系电话：刘占东   13910127798
依托单位联系人E-mail地址：liuzd@bit.edu.cn
2018 年 08 月 28 日填报

简表填写说明
一、总结报告中各项指标只统计5年评估期限内的数据（如：2018年实验室评估材料的起止时间为2013年1月1日至2017年12月31日）。报告中涉及的各项数据统计均需附说明或佐证材料，按要求单独装订。其中，清单列表作为附件一，佐证材料作为附件二。
二、“研究水平与贡献”栏中，所有统计数据指评估期内由实验室人员在本实验室完成的重大科研成果，以及通过国内外合作研究取得的重要成果。其中：

1.“论文与专著”栏中，成果署名须有实验室。专著指正式出版的学术著作，不包括译著、实验室年报、论文集等。未正式发表的论文、专著不得统计。他引是指论文被除作者及合作者以外其他人的引用。篇均他引只统计web of science中的数据。
2. “奖励”栏中，取奖项排名最靠前的实验室人员，按照其排名计算系数。系数计算方式为：1/实验室最靠前人员排名。例如：在某奖项的获奖人员中，排名最靠前的实验室人员为第一完成人，则系数为1；若排名最靠前的为第二完成人，则系数为1/2=0.5。实验室在评估期内获某项奖励多次的，系数累加计算。部委（省）级奖指部委（省）级对应国家科学技术奖相应系列奖。一个成果若获两级奖励，填报最高级者。未正式批准的奖励不得统计。

3.“承担任务研究经费”指评估期内实验室实际到账的研究经费、运行补助费和设备更新费。

4.“发明专利与成果转化”栏中，某些行业批准的具有知识产权意义的国家级证书（如：新医药、新农药、新软件证书等）视同发明专利填报。国内外同内容专利不得重复统计。

5.“标准与规范”指参与制定国家标准、行业/地方标准的数量。

6.“代表性研究成果”应是根据科学前沿和国家、行业、区域重大需求所开展的、为促进科学发展或解决关键科技问题以及为国家、行业、区域发展决策提供科技支撑等方面所取得的系列进展，而不是一些关联度不高的研究方向的成果汇总。成果形式包括：论文和专著、标准和规范、发明专利、仪器研发方法创新、政策咨询、基础性工作、工程应用、软件系统，等等。
三、“研究队伍建设”栏中：

1.统计的范围包括实验室固定人员和流动人员。固定人员指高等学校聘用的聘期2年以上的全职人员，且不得兼任国家重点实验室、其他教育部重点实验室的固定人员；流动人员包括访问学者、博士后研究人员等。
2.“40岁以下”是指截至2017年12月31日，不超过40周岁。
3.“科技人才”和“国际学术机构任职”栏，只统计固定人员。

4.“国际学术机构任职”指在国际学术组织和学术刊物任职情况。

四、“学科发展与人才培养”栏中，与企业/科研院所联合培养和国际联合培养的研究生需培养单位之间签订正式的相关培养协议。

五、“开放与运行管理”栏中：
1.“承办学术会议”包括国际学术会议和国内学术会议。其中，国内学术会议是指由主管部门或全国性一级学会批准的学术会议。

2.“国际合作项目”包括实验室承担的自然科学基金委、科技部、外专局等部门主管的国际科技合作项目，参与的国际重大科技合作计划/工程（如：ITER、CERN等）项目研究，以及双方单位之间正式签订协议书的国际合作项目。
一、简表
	实验室名称
	“仿生机器人与系统”教育部重点实验室

	研究方向

(据实增删)
	研究方向1
	运动仿生学

	
	研究方向2
	生物感知与交互机理

	
	研究方向3
	仿生控制与系统集成

	实验室

主任
	姓名
	黄 强
	研究方向
	仿人机器人

	
	出生日期
	1965.07.21
	职称
	教授
	任职时间
	2000年

	实验室

副主任

(据实增删)
	姓名
	郝群
	研究方向
	仿生光电感测技术

	
	出生日期
	1968.01
	职称
	教授
	任职时间
	2003年

	
	姓名
	宋萍
	研究方向
	感知与测控技术

	
	出生日期
	1972.10
	职称
	教授
	任职时间
	2011年

	
	姓名
	段星光
	研究方向
	医疗机器人

	
	出生日期
	1966.11
	职称
	教授
	任职时间
	2012年

	学术

委员会主任
	姓名
	刘云辉
	研究方向
	机器人

	
	出生日期
	1965.03
	职称
	教授
	任职时间
	2002年

	研究水平与贡献
	论文与专著
	发表论文
	SCI
	161篇
	EI
	222篇

	
	
	人均论文

(SCI+EI)/实验室人员数
	5.5篇/人
	篇均他引
	3.1次

	
	
	
	
	单篇最高他引次数
	19次

	
	
	科技专著
	国内出版
	5部
	国外出版
	部

	
	奖励
	国家自然科学奖
	一等奖
	0项　
	二等奖
	1项　

	
	
	国家                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                        技术发明奖
	一等奖
	0项　
	二等奖
	0项　

	
	
	国家科学技术进步奖
	一等奖
	0项　
	二等奖
	1项　

	
	
	省、部级科技奖励
	一等奖
	1项　
	二等奖
	5项　

	
	承担任务

研究经费
	5年项目到账总经费
	18606.92万元
	前25项重点任务
	10312万元

	
	
	纵向经费
	17336.92万元
	横向经费
	1270万元
	人均经费

(纵向+横向)/实验室人员数
	286.26万元/人

	
	发明专利与

成果转化
	发明专利
	申请数
	74项
	授权数
	100项

	
	
	成果转化
	转化数
	3项
	转化总经费
	400万元

	
	标准与规范
	国家标准
	0项
	行业/地方标准
	0项

	
	代表性

研究成果

(不超过5项)
	序号
	成果名称
	成果形式

	
	
	第1项
	面向复杂环境适应的仿人机器人
	教育部技术发明一等奖等

	
	
	第2项
	空间站智能服务机器人核心技术
	国家航天重大工程应用、论文与专利

	
	
	第3项
	机器人化的细胞三维微结构组装
	论文、专利等

	
	
	第4项
	人工双向神经接口技术
	代表性论文等

	
	
	第5项
	分布式协同控制的混合智能优化与稳定性
	自然科学国家二等奖等

	研究队伍建设
	科技人才
	实验室固定人员
	65人　
	实验室流动人员
	21人　

	
	
	院士
	1人　
	千人计划
	长期4人

短期2人

	
	
	长江学者
	特聘2人

讲座0人
	国家杰出青年基金
	2人

	
	
	青年长江
	0人
	国家优秀青年基金
	1人　

	
	
	青年千人计划
	1人
	新世纪人才
	3人　

	
	
	其他国家、省部级人才计划
	3人　
	国家自然科学基金委创新群体
	0个　

	
	
	科技部创新团队
	0个
	教育部创新团队
	0个

	
	国际学术机构任职

(据实增删)
	姓名
	任职机构或组织
	职务

	
	
	福田敏男
	美国电气和电子工程师协会(IEEE)
	Fellow, IEEE第十领域（系统与控制）主席

	
	
	
	美国电气和电子工程师协会(IEEE)
	2017-2018 IEEE Division X主席

	
	
	
	Science robotics 
	编委

	
	
	
	Physics of Life Reviews 
	编委

	
	
	
	ROBOMECH Journal 
	主编

	
	
	
	Journal of Micro-Bio Robotics 
	主编

	
	
	黄强
	美国电气和电子工程师协会(IEEE)
	Fellow

	
	
	
	Advanced Robotics, Frontier in Neurorobotics

International Journal of Social Robotics
	编委

	
	
	
	IEEE TC for Cyborg and Bionic Systems
	联合创始委员

	
	
	
	IEEE ROBIO 2017和IEEE Humanoids 
	2018总主席

	
	
	何际平
	IEEE Transactions on Neural Systems and Rehabilitation Engineering
	期刊编委

	
	
	
	IEEE Control Systems Magazine 
	客座编委

	
	
	吴景龙
	复合医工国际学会；
应用脑科学国际研讨学会
	主席

	
	
	新井健生
	建筑机器人研究协会（Council for Construction Robot Research） 
	会长

	
	
	
	日本机器人协会“安心”机器人研究委员会
	会长

	
	
	
	International Association of Automation and Robotics in Construction
	创始人之一

	
	
	
	Journal of Robotics and Mechatronics
	主编

	
	
	
	ROBOMECH Journal
	副主编

	
	
	史大威
	European Journal of Control 和IEEE Access 
	客座编委

	
	
	辛斌
	Unmanned System, Journal of Advanced Computationa Intelligence and Intelligent Information 
	编委

	
	
	石青
	ROBOMECH Journal
	编委

	
	
	
	IEEE Transactions on Nanotechnology、Applied Science、Journal of Healthcare Engineering
	客座编委

	
	访问学者
	国内
	1人
	国外
	15人

	
	博士后研究人员
	进站博士后
	6人
	出站博士后
	0人

	
	40岁以下实验室人员代表性成果(不超过3项，可与代表性成果重复)
	序号
	成果名称
	成果类型

	
	
	第1项
	复杂系统采样控制理论在生物医学中的应用（史大威：中组部“千人计划”青年项目）
	国家级人才

	
	
	第2项
	智能优化的理论和方法及其在多系统协同中的应用（辛斌：优青）
	国家级人才

	
	
	第3项
	基于仿生鼠交互的老鼠行为研究 （石青：北京市科技新星）
	国际论文奖/专利

	学科发展与人才培养
	依托学科

(据实增删)
	学科1
	机械电子工程
	学科2
	仿生技术
	学科3
	控制理论与工程

	
	博士研究生
	毕业学生数
	54人
	在读学生数
	62人

	
	硕士研究生
	毕业学生数
	129人
	在读学生数
	63人

	
	联合培养研究生
	校内跨院系
	0人
	与企业/科研院所
	7人
	国际联合培养
	15人

	
	承担本科课程
	528学时
	承担研究生课程
	460学时

	
	大专院校教科书
	2部
	高等学校教学名师奖
	1人

	
	国家级教学成果奖
	1项
	省部级教学成果奖
	1门

	
	国家精品课程
	0项
	省部级精品课程
	0门

	开放与

运行管理
	承办学术会议
	国际
	15次
	国内

（含港澳台）
	0次

	
	国际合作计划
	3项
	国际合作经费
	1139.5万元

	
	实验室面积
	　5600M2
	实验室网址
	http://robot.bit.edu.cn/

	
	主管部门五年经费投入
	（直属高校不填）万元
	依托单位五年经费投入
	679.2万元

	
	学术委员会人数
	16人
	其中外籍委员
	4人
	五年共计召开实验室学术委员会议        5 次

	
	五年内是否出现学术不端行为： 是□    否(
	五年内是否按期进行年度考核：是(     否□

	
	实验室科普工作形式
	开放日，五年累计向社会开放共计       230    天；

科普宣讲，五年累计参与公众        5000     人次；

科普文章，五年累计发表科普类文章      2  篇；

其他： 国际机器人大会，全国科普日参展仿人、吹笛子机器人等多款机器人。


二、研究水平与贡献

1、科学影响及面向国家需求情况

	简述实验室总体定位。结合研究方向，客观评价实验室在国内外相关学科领域中的地位和影响，在国家科技发展、社会经济发展、国家安全中的作用等。（800字以内）
“仿生机器人与系统”教育部重点实验室于2010年12月批准立项建设， 2014年1月获教育部正式批准并开放运行。实验室瞄准国际学术前沿和国家重大需求，综合运用仿生机构、信息感知、自主控制、人工智能等多学科前沿技术的交叉与融合，重点研究生物及其器官的特殊功能、结构、机理，突破运动仿生学、仿生感知与交互、仿生自主控制等理论、方法和技术，解决一系列重大、前沿的科学问题，建立了仿生机器人和无人机动系统等高端科学研究集成平台，取得一批原始创新，引领智能机器人与系统技术的发展，为机器人战略性新兴产业和若干国家安全领域提供技术支撑与储备,成为国家科技创新和人才培养的重要基地。
方向一：运动仿生学 包括动物及人类运动机理、仿生机构学等。研究多足高等动物及人类双足自然行走的行走机理、行走机构、行走模式、运动学及动力学等，形成新型行走仿生机构设计、行走规划和稳定控制理论及方法，从而为仿生机器人与无人系统提供新的设计思想、工作原理和系统构成。

方向二：生物感知与交互机理 包括生物感知、仿生信息系统与仿生交互。研究高级动物感知与交互机理，环境的仿生识别与适应理论、仿生自然交互模式与操作。研究机器人获取环境信息的感知机理和物理实现，构建感知系统模型以及与周围环境的互动和情感交流模式。

方向三：仿生控制与系统集成 包括机器人自主行为控制、群体行为学与机器人系统集成。研究生物的控制机理和方法、仿生机器人自主控制等，提高系统的鲁棒性和适应性；利用人工智能、仿生学等研究机器人控制问题，赋予机器人一定的自主能力。

经过5年的建设，仿生机器人与系统教育部重点实验室已成为仿生机器人与系统领域开展基础研究与技术开发、汇聚高层次人才、开展人才培养和学术交流的重要基地。在学科建设方面，进一步凝练了仿生技术学科方向，形成具有鲜明特色和优势的研究方向，并促进学科交叉和新学科生长点，成为我国在该方向上高层次创新人才培养和高新科技研发的重要基地之一。



2、研究成果与贡献
	结合研究方向，简要概述取得的重要研究成果与进展，包括论文和专著、标准和规范、发明专利、仪器研发方法创新、政策咨询、基础性工作等。总结实验室对国家战略需求、地方经济社会发展、行业产业科技创新的贡献，以及产生的社会影响和效益。（1000字以内）
近年来，实验室承担了国家自然科学基金委重大国际合作项目、国家自然科学基金重大科研仪器研制项目、国家自然科学基金重点/面上项目、国家863计划重大/重点项目、科技部智能机器人重点研发计划专项、国防基础科研重大/重点、军委科技委重点项目等项目，取得了大批达到了国际先进/国内领先水平的研究成果，部分成果达到国际领先水平，在国家高科技前沿和重大工程及国防等领域发挥了重要作用。

方向一：运动仿生学（代表成果1、2），突破了抗冲击刚柔混合仿生机构设计、高相似性仿生运动规划与平衡控制等关键技术，研制了国际上首个具备行走、爬行、翻滚、摔倒后爬起等拟人多模态运动于一体的仿人机器人；研制了天宫2号机器人双目精确引导系统和突破了中国空间站天和机械臂动力学与控制核心关键技术，服务了我国空间站航天重大工程；发表高水平SCI等论文50多篇，授权发明专利40余项，获教育部技术发明奖一等奖，团队负责人黄强教授当选IEEE Fellow。BHR-6P仿人机器人作为军委科技委唯一的机器人平台在“砥砺奋进的五年”大型成就展中展出，取得了良好的社会效益；
方向二：生物感知与交互机理（代表成果3、4），面向再生医疗与新药研发对人工肝病理学需求，突破了复杂环境下的生物模块有序化操作与无损组装难题；面向国际神经接口领域技术瓶颈问题，成功研制国际首创的双向全植入式无线外周神经接口系统；面向脑疾病防治精细脑谱图绘制的重要需求，绘制了世界上最新视觉与触觉脑图谱模型；突破了仿生双眼协调运动、快速目标识别和追踪、人脸表情识别交互等关键技术，研制了九自由度快速感知处理仿生眼系统。发表高水平SCI等论文40多篇，获得国际会议优秀论文奖5项，授权发明专利10余项，承担了国家自然科学基金国家重大科研仪器研制项目和国家863计划重点项目；
方向三：仿生控制与系统集成（代表成果5），面向多异构平台协同执行各类复杂任务的需求，建立了多智能体一致性控制与分布式优化理论，解决了有人/无人协同中的重大基础共性问题，为建立高可靠、可重构、高容错的有人/无人协同系统奠定了重要理论基础，在复杂陆用武器的多目标优化与决策、陆用平台驱动控和复杂环境下鲁棒协同等方面取得原始创新。发表了高水平SCI等论文60余篇，获授权发明专利20余项，出版专著2部，获教育部技术发明一等奖和国家自然科学二等奖各1项，并获得国家自然科学基金委创新研究群体延续资助。
综上所述，实验室在服务国家重大战略需求、社会经济发展、行业产业科技创新等方面做出了突出贡献，产生了明显的社会影响、军事效益和经济效益。


代表性研究成果简介（选择不超过5项成果，包括非第一完成单位的成果，每项单独填写。此表格列出的代表性成果须与简表中列出的代表性成果对应）

	序号
	成果名称
	成果形式
	第一完成

单位
	实验室参加人员姓名(排名)
	成果产生年度

	1
	面向复杂环境适应的仿人机器人
	教育部技术发明一等奖、样机、论文、专利
	北京理工大学
	黄强、余张国、张伟民、陈学超、高峻峣
	2015年、2017年

	简要介绍代表性研究成果的主要内容、实验室人员在其中的主要创新贡献以及成果的国内外学术影响。（600字以内）

仿人机器人是国际前沿、多学科交叉、高显示度的智能机器人代表，是机器人基础理论与关键技术的高端研究平台。面向国家公共安全、国防等重大战略需求，针对目前国际上仿人机器人摔倒后不能继续工作，不能根据环境进行行走、爬行、摔倒保护等运动模态的自主转换，从而难以适应复杂环境的问题，在国家863计划、国家自然科学基金、军委科技委等重点项目的支持下，发明了基于人体“摔滚走爬”运动机理的仿人机器人多模态运动及转换规划方法；首创了空间和时间维度的运动相似性评价函数，解决了多自由度机器人拟人化复杂运动求解难题。发明了快速传感反射平衡控制方法，解决了在环境突发扰动时快速平衡控制难题。发明了仿生功能单元与系统性能匹配方法，实现仿人机器人结构、功能、性能上的精确匹配，提高了系统集成度、可靠性、运动灵活性。

研制了国际上首个“摔滚走爬”多模态运动于一体的仿人机器人，整体处于国际先进水平，形成从关键技术、核心功能部件到系统的自主知识产权群，获授权发明专利31项，获教育部技术发明奖一等奖。在IEEE汇刊等国际期刊发表高水平SCI论文20余篇，获国际学术论文奖4次，黄强教授当选IEEE Fellow。研制的仿人机器人被选为国家863计划重大科技成果，入选国家高新区建设二十周年成就展，作为军委科技委唯一的机器人平台在“砥砺奋进的五年”大型成就展中展出，取得了良好的社会效益。本成果核心技术成功应用于载人航天工程，并在多家军口、民口企事业实现成果转化与应用。
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图1.“摔滚走爬”仿人机器人BHR-6P   图2. BHR-6P在“砥砺奋进的五年”大型成就展中展出

另：每项代表性成果可列出不超过10项的成果佐证材料。请将成果佐证材料放在附件中。

1） 教育部技术发明奖证书

2） 代表性发明专利证书：3项

3） 代表性论文： 3篇

4） 优秀论文奖证书: 3项

	2
	空间站智能服务机器人核心技术
	国家航天重大工程应用、论文与专利
	北京理工大学
	黄强、蒋志宏、李辉、莫洋
	2016年国家航天重大工程应用

	面向国家空间站等航天重大工程，针对机器人在轨智能维护作业需要，开展了空间智能机器人核心技术与系统的研究工作。通过研究和突破面向我国空间站任务的空间多自由度智能服务机器人实时漂浮基动力学建模与前馈稳定控制、大型空间机械臂辅助25吨大质量大惯量舱体仿生力柔顺对接、多自由度大型空间机器臂地面全负载高低温真空动力学测试与验证、适应空间杂散光及包覆层类似镜面反射等复杂环境的机器人视觉、航天员空间站操纵天和机械臂的运动控制等核心技术，研制了适应空间复杂光照环境的机器人双目视觉精确引导系统和我国空间站天和机械臂国内最大的-2500Nm-2500Nm全惯量负载动力学验证系统，在IEEE Transaction 等国际机器人期刊发表了40多篇高水平论文、授权发明专利近20项，获得了国家空间站天和机械臂型号项目、国家自然科学基金重点项目、国家自然科学基金委与深圳联合重点项目、总装预研领域重点基金、国家863计划重点等项目资助，在2016年9月升空的天宫2号飞行器机器人系统和即将发射的中国空间站天和机械臂系统中获得了成功应用，向习总书记进行了1分多钟的在轨作业展示，新闻联播对此进行了重点报道。支撑和引领了我国空间智能机器人技术的发展与应用，为我国空间智能自动化高水平系统工程建设做出了重要贡献，具有十分显著的国家效益、经济效益和社会效益。
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图3.智能机器人技术在我国空间站机器人系统中重大工程应用
另：每项代表性成果可列出不超过10项的成果佐证材料。请将成果佐证材料放在附件中。

1) 代表性应用证明 2项、感谢信 1封；

2) 代表性SCI文章7篇；

3) 代表性发明专利 3项。

序号

成果名称

成果形式

第一完成

单位

实验室参加人员姓名(排名)

成果产生年度

3

机器人化的细胞三维微结构组装

论文、专利

北京理工大学

福田敏男，黄强，石青，王化平，孙韬

2016

人体组织器官的衰竭和缺失是目前威胁人类健康的最主要疾病之一，针对其治疗手段主要是通过器官移植，但由于器官供体来源及其有限，免疫排斥大等问题，导致很多患者失去了宝贵的治疗机会的问题。针对这一问题，项目团队开展基于跨尺度微纳操作机器人系统协同操作组装方法的研究。利用组织工程中“底层到顶层”细胞三维组装理论，开发具有替代人体器官功能的人工组织。解决由于组装过程与机器人结合度低，目前人工组织还无法仿生模拟器官内部精密的微观结构的科学难题。所设计的机器人系统使用微探针作为末端执行器，可通过自动化的重复单步按压式操作，在基于水平集与粒子滤波算法的视觉辅助跟踪下，可实现三维细胞微结构的自动化组装。项目团队先后于IEEE Trans系列汇刊、ACS Applied Materials & Interfaces等国际知名期刊发表SCI论文17篇，在IEEE ICRA等机器人领域著名国际会议中获优秀论文/提名奖5项，申请国家发明专利10项，授权3项，多次应邀在IEEE国际会议做特邀报告，得到国际同行高度认可。同时,由于在微纳操作中的卓越贡献，福田敏男教授还在2014年获得中国政府“友谊奖”，并于2017年当选中国科学院外籍院士。团队在技术发明、系统集成与应用示范等方面取得了一定的研究成果，形成了具有自主知识产权的系列核心关键技术，研发了一套基于导轨混合驱动的模块化微纳操作机器人系统，该机器人系统作为我国先进医疗机器人的代表获央视CCTV新闻报道。
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图4. 机器人化的细胞三维微结构组装

另：每项代表性成果可列出不超过10项的成果佐证材料。请将成果佐证材料放在附件中。

1） 代表性论文5篇
2） 代表性专利1项
序号
成果名称

成果形式

第一完成

单位

实验室参加人员姓名(排名)

成果产生年度

4
人工双向神经接口技术和设备
国家自然科学基金重大科研仪器研制项目、论文、专利
北京理工大学
何际平、吴景龙、闫天翼、汤戎昱
2017
神经接口是人体神经系统与机器之间信息直接交互的国际前沿人机接口技术，被认为是能够实现真正意义上“人体感官和肢体延伸”的下一代人/机器人融合接口技术。实验室引进美国亚利桑那大学、日本早稻田大学、电气通讯大学的专家，组建研究团队开展联合攻关。目前已在该技术体系下取得一系列具有国际影响力的成果：在神经接口核心硬件设备方面，在国际上首次研发出双向全植入式无线外周神经接口系统（NeuroBITs），研发成功了触觉感知脑功能拓扑图测量仪和基于神经反馈训练的可穿戴阿尔茨海默病干预系统等神经疾病诊断和干预设备；在人工神经构建和偶联方面，攻克了人工神经束的体外定向构建培育和猕猴大脑神经接口的长期植入的难关，处于国际先进和国内领先的水平；在神经接口解析和控制方面，实现了猕猴大脑皮层运动意图的解码和机械臂的猕猴脑实时控制，研制出了一系列初步产品化的神经接口智能假肢系统。以上成果发表在一系列高水平国际期刊，SCI论文20余篇，中国发明专利授权10余项。研究获得了国家自然科学基金国家重大科研仪器研制项目、国家自然科学基金重点项目等国家项目支持。以上成果为下一步基于人工双向神经接口的人/机器人融合接口技术全面突破打下了坚实的基础，将对人工智能、脑机交互、人/机器人融合、神经疾病等领域产生变革性的影响。
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图5. 人工双向神经接口技术体系实现人/机器人融合示意图
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图6. 猕猴大脑植入人工双向神经接口实现脑运动意图解码和机械臂脑实时控制实验
另：每项代表性成果可列出不超过10项的成果佐证材料。请将成果佐证材料放在附件中。

1） 代表性论文 8篇；
2） 专利3项
5
分布式系统的协同控制与优化

国家自然科学二等奖，教育部自然科学一等奖，专著1部
北京理工大学

方浩等

2013-2017

在弱交互信息条件下的陆用自主机器人系统的分布式协同控制，陆用自主机器人的滑移扰动在线辨识与补偿控制，基于区间分析的陆用自主机器人机构的多目标约束优化设计三方面取得创新性研究成果。1.针对敌我对抗、通信受限条件，提出了弱交互信息条件下的分布式协同控制理论与方法，保证了协同控制拓扑链路的无缝链接，在某系统一体化重点型号项目中得到成功应用。2.针对复杂地形地貌造成侧翻、失控等问题，提出了时变扰动在线估计与补偿控制策略，实现了复杂地形条件下的高精度自主控制，在轮式指挥车重点型号项目中得到成功应用。3.针对特种任务执行机构的多目标设计问题，提出了以区间运算和差分进化为核心的多阶段优化方法，得到能够同时满足多设计要求的优化解，在陆用某防空武器系统中得到成功应用。上述研究成果和我军陆用自主机器人协同的实际需求紧密结合，先后解决了某作战指挥系统关键技术，某设计、抑制与预测试系统两项工程技术问题，并在轮式指挥车、某防空武器等重点型号项目中得到成功应用，毁伤概率提高12%，鲁棒性提高8%，得到相关总体单位和使用部队的充分肯定和评价。获国家自然科学二等奖1项，教育部自然科学一等奖1项，出版专著1部。 
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图7：分布式协同的指挥控制系统
另：每项代表性成果可列出不超过10项的成果佐证材料。请将成果佐证材料放在附件中。（如奖励证书、发明专利、产品应用证明等）
1） 2014年国家自然科学二等奖证书
2） 2013年教育部自然科学一等奖证书

3） 《多智能体系统的协同群集运动控制》专著



3、承担科研任务

	概述实验室评估期内承担科研任务总体情况。（600字以内）

实验室根据国家中长期发展规划、“十三五”国家科技创新规划，瞄准国家发展、重大工程建设和国防科技的急需，围绕机器人国际前沿交叉理论与共性关键技术问题，结合重点实验室的定位及优势，5年来承担了一批重大、重点科研任务，自主创新，取得了系列创新成果，在国家科技和国防装备发展等领域发挥了重要的作用，引领了仿生机器人发展，形成了显著的国际影响。
（1）5年内，共承担了运动仿生学、生物感知与交互、仿生控制与系统集成等方向的科研项目共计99项，科研经费约1.86亿元。
承担了国家“863”计划重点项目等6项，国家重点研发计划2项，国家自然科学基金杰青、重大、重点等32项（杰青1项、重点国际合作2项、重大研究计划4项、重点、仪器专项、联合基金5项、面上14项、青年6项），国家科技攻关/支撑计划项目5项，国防科技项目重大、重点等28项(重大/重点5项、总装预研 17 项、国防基础研究 6 项)、军委科技委创新特区重点等项目2 项，省部科技计划 5项、重点横向合作11项、111计划引智1项、外专千人计划2项等(详见后续25项重点任务以及附件)。

（2）获国家科技奖2项、省部级6项，其中自然科学奖、科技进步奖各1项，教育部发明奖1项，省部级二等奖5项。另有1项成果通过2018年国家技术发明二等奖初评。
（3）发表学术论文 383篇，其中SCI收录161 篇、EI收录222篇；编著专著等5部；获国际学术论文奖10篇。
（4）申请国家发明专利74项，其中已授权100项。


请选择主要的25项重点任务填写以下信息：

	序号
	项目/课题名称
	编号
	负责人
	起止时间
	经费(万元)
	类别

	1
	高性能四足机器人仿生设计与系统集成*
	2011AA041002
	段星光
	2011.01-2013.12
	297
	国家863计划重点项目

	2
	面向卫星的移动操作臂柔性装配关键技术与应用示范*
	2015AA043101
	蒋志宏
	2015.04-2018.06
	230
	国家863计划
重点项目

	3
	面向煤矿灾害救援机器人研究开发与应用*
	2012AA041504
	高峻峣
	2012.01-2014.12
	220
	国家863计划重点项目

	4
	快速感知仿生眼系统*
	2015AA042305
	陈晓鹏
	2015.03-2018.03
	155
	国家863计划重点项目

	5
	保姆型护理机器人研究开发*
	2017YFB1302203
	张伟民
	2017.12-2020.11
	306 
	国家重点研发计划

	6
	仿人机器人
	60925014
	黄  强
	2010.01-2013.12
	200
	国家自然科学基金（杰出青年基金）

	7
	仿人机器人多模态运动与转换理论与方法
	61320106012
	黄  强
	2014.01-2018.12
	280
	国家自然科学基金（重点国际合作）

	8
	面向三维微组织重构的微纳机器人协同操作研究
	61520106011
	福田敏男
	2016.01-2020.12
	245
	国家自然科学基金（重点国际合作）

	9
	狭窄空间内机器人安全精准手术操作基础理论与关键技术研究
	U1613221
	段星光
	2017.01-2020.12
	260
	国家自然科学基金（重点项目）

	10
	大口径非球面及自由曲面面形误差及参数测量干涉仪研制
	51327005
	郝 群
	2014.01-2017.12
	300
	国家自然科学基金（重点项目）

	11
	无人驾驶车辆智能行为综合测试环境设计与评测体系研究
	90920304
	陈慧岩
	2010.01-2013.12
	250
	国家自然科学基金（重点项目）

	12
	城区真实交通环境无人驾驶车辆关键技术与平台研究
	91420203
	龚建伟
	2015.01-2017.12
	300
	国家自然科学基金（重点项目）

	13
	仿人机器人高能效行走的拟人化柔性驱动与控制
	61533004
	余张国
	2016.01-2020.12
	290
	国家自然科学基金（重点项目）

	14
	先进机器人展品展览关键技术研究
	2015BAK35B01
	宋  萍
	2015.07-2017.12
	347
	国家科技支撑计划

	15
	远程快速布设的多机器人灾难信息探测系统*
	2013BAK03B00
	高峻峣
	2013.01-2015.12
	187
	国家科技支撑计划

	16
	多模态运动的智能机器人技术研究
	17-163-11-XJ-001-001-01
	高峻峣
	2017.07-2018.06
	2310
	军委科技委创新特区项目（重点项目）

	17
	超动态四足机器人关键技术研究
	17-163-12-XJ-001-2
	黄 强
	2017.07-2018.06
	250
	军委科技委创新特区项目

	18
	具有XXX变焦距光学系统
	71314097
	郝 群
	2015.01-2017.12
	495
	武器装备预研项目

	19
	光纤相控阵XXX技术
	41413050602
	郝 群
	2017.01-2020.12
	400
	武器装备预研项目

	20
	履带地面无人车辆运动规划与控制技术
	20150301099
	龚建伟
	2015.06-2016.06
	300
	武器装备预研项目
熊光明

	21
	复杂大扰动环境下的反应式智能自适应运动控制
	41412040101
	张伟民
	2017.11-2020.11
	400
	武器装备预研项目

	22
	XXXMEMSXXXX传感器系统研究与工程化
	C1120XX0003
	李科杰
	2011.01-2014.12
	760
	国防基础科研（重大项目）

	23
	嵌入式XXX无线多源传感器测试网络系统技术
	JCKY2016602BXX2
	宋  萍
	2016.01-2018.12
	650
	国防基础科研（重点项目）

	24
	快速布设的微小型XXX机器人技术
	B220132014
	高峻峣
	2015.01-2017.12
	460
	国防基础科研

	25
	XXX参数测试技术
	A2220132003
	宋  萍
	2014.01-2016.12
	420
	国防基础科研


注：请依次以国家重大科技专项、“973”计划（973）、“863”计划（863）、国家自然科学基金（面上、重点和重大、创新研究群体计划、杰出青年基金、重大科研计划）、国家科技（攻关）、国防重大、国际合作、省部重大科技计划、重大横向合作等为序填写，并在类别栏中注明。只统计项目/课题负责人是实验室人员的任务信息。只填写所牵头负责的项目或课题。若该项目或课题为某项目的子课题或子任务，请在名称后加*号标注。佐证材料放入附件二。
4、发展思路与潜力

	简要介绍实验室的优势与存在的不足、今后五年的建设目标、发展思路和保障举措等。（800字以内）

在2013-2017年实验室建设周期内，实验室承担了大批国家重大专项、973计划/863计划重点计划项目以及国家自然科学基金（重点、仪器专项、面上和青年）等国家战略和科技前沿项目，取得了具备国际学科前沿水平的研究成果。同时承担了大量的国防科技重大/重点项目，进一步推动了军民融合技术和应用的进步，在国家战略和国防科技领域产生重要影响，充分展现出重点实验室科研的前沿性、创新性和实用性，体现出高层次人才培养的有效性，与实验室定位相一致。

实验室发展仍存在一些不足，青年领军人才的培养和引进存在一定差距，使得在未来拔尖领军人才的储备方面存在不足，今后将在国际范围内，加大青年领军人才的储备、培养和引进力度，提升实验室的发展后劲。另外，在机器人应用推广方面存在不足，一方面由于机器人技术尚处于发展阶段，很多技术尚不成熟，机器人产业也处于培育阶段，在技术牵引和市场驱动两个方面均处于发展阶段；另一方面也存在实验室对产业应用推广积极性不高，市场化经验不足等问题。今后将围绕机器人部分成熟技术阶段性逐步落地，以应用为导向的应用推广为手段，加强机器人相关技术的应用推广与产业化工作。

今后在实验室建设中仍将坚持实验室的定位，瞄准国家国防重大需求和学术前沿，结合智能制造与机器人发展建设的需要，有效发挥高精尖中心的建设优势，研究仿生机器人新型感知、控制等基础理论和关键技术，建立综合的高技术集成平台，并发展其应用，建设国内仿生机器人领域承担国家/国防重大重点科研及培养学科高层次人才的重要基地。

按照学校的总体规划与学科发展计划，重点实验室将进一步集中相关学科的优势方向，交叉融合多学科方向，发展壮大实验室的科研能力，适时调整拓展研究方向。并结合学校双一流建设计划、高精尖创新中心建设规划和卓越工程师教育培养计划，在高水平科研和高层次人才培养方面做出更优异的成绩，充分发挥高端科研基地和高层次专业人才培养基地的作用。




三、研究队伍建设
1、队伍建设总体情况

	简述实验室队伍的总体情况，包括总人数，队伍结构，40岁以下研究骨干比例及作用。简要介绍评估期内队伍建设、人才引进情况，以及吸引、培养优秀中青年人才的措施及取得的成绩。（800字以内）
本实验室经过多年的发展，已经形成以院士、长江/杰青为核心，在国内外有较大影响的固定研究人员65人，流动人员21人，其中40岁以下研究人员36人，68%具有海外留学经历，副教授/教授42人。中国科学院外籍院士1人，IEEE Fellow 3人，千人/外专千人计划特聘教授7人（其中青年千人1人），万人计划科技创新领军人才1人，长江学者特聘教授2人，国家杰出青年基金获得者2人，国家优秀青年科学基金获得者1人，教育部跨世纪/新世纪优秀人才3人。

重点实验室在5年之内研究队伍人数扩增了27人，包括自身培养及从国内外引进的多名教学和科研骨干。其中：引进千人/外专千人计划教授6人、IEEE Fellow 2人、晋升正高职称5人、副高职称6人，引进新毕业博士8人。实验室的研究队伍中团队里在5年里先后自身培养中国科学院外籍院士1人、IEEE Fellow 1人、科技创新领军人才1人、教育部跨世纪/新世纪优秀人才2人、国家优秀青年基金获得者1人。

重点实验室注重兼职教师队伍的建设，在国内外知名大学、研究机构、企业和科技公司聘请了一批专家担任兼职博导和教授，其中顾问教授为熊有伦、封锡盛院士等，兼职教授20名，兼职博导14名，他们在研究生培养方面为学科把握了方向，同时也提升了研究生的培养质量。引进的机器人领域世界知名专家如日本机器人协会会长高西淳夫教授、国际机构学与机器科学联合会（IFToMM）主席 Marco Ceccarelli教授等，近几年一直指导博士研究生和为博士生讲授机器人专题讲座，在医疗机器人、空间机器人等领域的研究方面开展了合作研究。通过兼职教师单位如中国空间技术研究院的科研合作，利用其实验平台联合进行研究生的培养，增强了研究生解决实际问题的能力和创新能力。



2、实验室主任和学术带头人

	简要列举实验室主任及学术带头人学术简历。（学术带头人为各研究方向带头人，每个学术简历不超过200字）

实验室主任、方向一带头人：黄强  工学博士  教授，博导
IEEE Fellow，长江学者特聘教授，国家杰出青年基金获得者，“万人计划”首批科技创新领军人才。长期从事仿生机器人、生机电融合、机器人微纳操作等研究与开发工作,先后研制了六代“汇童”仿人机器人，首次实现了仿人机器人太极拳、刀术、乒乓球对打、“摔滚走爬”等复杂运动。在IEEE汇刊等国际期刊发表SCI论文100余篇，获国际会议优秀论文奖10篇。申请发明专利80余项，已授权60余项。获教育部技术发明一等奖。
方向二带头人：吴景龙  工学博士，教授，博导， 
千人计划特聘教授，是国际脑神经医学工程领域最具影响力之一的复合医学工程学会ICME创始人，学会主席，创办了该领域的国际著名期刊《Neuroscience and Biomedical Engineering》。吴景龙是最早开展脑功能成像研究工作的开拓者之一。国际上首次提出双手触觉大脑表征模型，首次实现120°宽视野并创建了最新视觉脑图谱，为脑机理、机器人仿生技术、进化论研究等奠定了坚实的基础。在中心工作以来，承担了国自然重大仪器研制、北京市科委脑科学专项计划等多个项目。
方向三带头人：福田敏男 工学博士，教授，博导
中国科学院外籍院士，IEEE 第十区领域主席。福田教授是世界公认的生物医学微纳操作机器人领域的开拓者和引领者。在中心工作以来，福田教授领导团队创建了世界首个跨尺度协同生物微组装机器人系统，实现了200微米人工微血管的自动化加工。他还作为联合主席之一创办了“机器人—人功能单元融合仿生系统”IEEE技术委员会，并于2017年在北京举办了首届IEEE CBS国际会，并计划于明年创办IEEE Transactions on CBS期刊，推动中心成为该领域的领跑者。




3、流动人员情况

	简要列举评估期内实验室流动人员概况，包括人数、引进流动人员的政策、流动人员对实验室做出的代表性贡献（限五个以内典型案例）等。（600字以内）
依托“特种机动平台设计制造科学与技术”学科创新引智基地、“仿生机器人与系统”国际合作联合实验室和“智能机器人与系统”北京市高精尖中心，制定了吸引国内外优秀研究人员等的政策在5年内接收博士后6名、国际知名访问学者14名。为实验室做出代表性贡献的典型案例：

MarcoCeccarelli， IFToMM（国际机构与机器科学联合会）主席、ASME Fellow、意大利卡西诺大学教授。2015-至今，访问学者，在实验室开展了空间机器人系统核心技术研究，研制了适应空间复杂光照环境的机器人双目视觉精确引导系统，在2016年9月升空的天宫2号中获得了成功应用。
Paolo Dario、IEEE Fellow、IEEE机器人与自动化协会主席（2002-2003），意大利比萨圣安娜大学教授。2015-至今，访问学者，在实验室开展了面向结肠镜检查的无痛主动胶囊机器人系统研究，将应用于40岁以上的人群进行结肠镜检，国内市场估计可达每年50亿以上。
藤江正克，IEEE Fellow、日本早稻田大学教授。2015-至今，访问学者，在实验室开展穿刺辅助医疗机器人系统研究，实现了在可视化超声实时影像导航下的辅助穿刺功能，具有数十亿元的潜在市场。
横井浩史，IEEE RAS日本分会主席，日本电气通信大学教授，2015-至今，访问学者，在实验室开展智能肌电仿生义手研究，已经完成了义手残疾人穿戴实验，突破了强适应性的人工神经网络构建与快速训练等关键技术，预计2018年正式推向市场。
明爱国，日本电气通信大学教授，2015-至今，访问学者，在实验室开展了仿生机器人研究，在国际上首次提出仿人机器人超动态运动的理论。




四、学科发展与人才培养
1、学科发展

	简述实验室所依托学科的发展情况，从科学研究和人才培养两个方面分别介绍对学校学科建设发挥的支撑作用，以及推动学科交叉与新兴学科建设的情况。（800字以内）
仿生机器人与系统教育部重点实验室所依托的机械工程学科长期以来瞄准国家抢占智能制造市场的重大需求和智能机器人与系统前沿技术，结合首都和国家经济社会发展和创新驱动的重大战略需求，以建设国内外具有重大影响的科技创新和人才培养基地为目标。以仿人机器人、四足机器人、微纳机器人等系统为平台，结合已有的鲜明特色及优势，重点研究了运动仿生机理、仿生感知与人机交互技术、生机电融合理论与方法、机器人基础理论与关键技术、纳米机器人操作与控制方法、机电一体化系统集成理论与方法等交叉前沿领域。

在科学研究方面，依托实验室综合运用分子仿生学、仿生机械学、多尺度感知与控制技术、多元人工智能技术等多门学科与前沿科学技术的交叉与融合，突破运动仿生学、生机电融合、仿生感知与交互、系统控制与集成等理论方法和技术，解决了一系列前沿的科学问题，以智能机器人与系统等作为高端科学研究的技术集成平台，开展了原创性科学研究。目前，在本学科中仿生机器人技术、机器人微纳生物制造等领域处于国内领先、国际先进。通过深度融合仿生科学、纳米科学、生物材料、神经与脑科学等多学科前沿研究领域，成功开创了人-机器人共融的新兴学科研究领域，创建了仿生神经接口、智能人工假肢、生机电功能单元制造等研究方向，并辐射带动了学校相关学科的共同发展。

在人才培养方面，为汇聚培养一批智能机器人领域的领军人才，提升智能机器人与系统研究的创新能力和在该领域的学术声誉，依托实验室制定并实时了一系列的人才梯队培养方案。通过“引培并举，以培为主”等一系列机制，充分发挥在国际交流与合作方面的优势，与国际著名的大学合作，利用国际优质教育资源，创新人才培养模式，联合培养了一批具有拔尖创新人才，探索创新人才培养的新方法。引进了一批具有国际影响力的高端人才，培养了一批本土化高层次领军人才以及领军人才后备军，包括全职千人计划教授4人，中国科学院外籍院士1人等。



2、科教融合推动教学发展

	简要介绍实验室人员承担依托单位教学任务情况，主要包括开设主讲课程、编写教材、教改项目、教学成果等，以及将本领域前沿研究情况、实验室科研成果转化为教学资源的情况。（500字以内）
以教育部重点实验室为依托，实验室成员承担了2个本科专业（“机械电子工程”和“探测制导技术”）和2个研究生学科（“机械工程”、“兵器科学与技术”）的教学工作。主持建设了机械电子工程本科专业的全部教学工作，承担的本科生专业主干课程包括《机器人学》、《微控制器原理与接口技术》、《现代控制理论》、《科研项目指导与训练》、《机电伺服系统》、《机电系统综合实践》、《计算机控制系统》等，承担的研究生专业课程包括机器人系统设计与应用》、《现代传感与测试技术》、《现代机器人学》、《仿生机理与应用》、《高级控制系统设计方法》。

依托实验室，着眼机器人科学与技术的国际化办学与国际接轨的教学模式，实验室主持创建了“机械电子工程全英文专业”，成为北京理工大学现有的5个特色国际化全英文精品专业，并作为学校机器人领域唯一一个本科生全英文专业吸引了一批优秀学子。实验室成员在创建该专业的基础上，积极参与教学改革，特别是针对智能机器人技术的培养模式与教学资源，吸收大量海外高校对口专业优势资源，于2016、2017年度获批教改项目3项，实现了学生培养国际化、课程建设国际化、师资队伍国际化，使学生直接与国际接轨，了解专业特色和发展前沿。



3、人才培养

（1）人才培养总体情况

	简述实验室人才培养的代表性举措和效果，包括跨学科、跨院系的人才交流和培养，与国内、国际科研机构或企业联合培养创新人才等。（800字以内）
实验室以汇聚国际优质资源为基础、以国际联合培养为手段，在领军人才、青年拔尖人才、研究生、本科生培养方面均取得了显著的成效。
在领军人才培养方面，采用“引培并举、重在培养”的方式，培养和引进了一批高层次领军人才。“引”是基础，面向国外一流大学和科研机构招聘高端领军人才，吴景龙教授、何际平教授和新井健生教授通过“千人计划”成为北京理工大学的全职教授，通过兼职教授引进了IEEE Fellow（Paolo Dario、藤江正克、菅野重树）等国际知名专家14人。“培”是重点，全方位加强高层次领军人才培养，黄强教授入选首批万人计划科技领军人才，评委大陆地区第一位机器人领域的IEEE Fellow，段星光教授入选科技部智能机器人总体组专家。

在青年拔尖人才培养方面，采用“以培为主”的方式，通过浓厚的学术氛围、有效的激励机制、优良的科学研究环境培养领军人才后备军。依托“特种机动平台设计制造科学与技术”学科创新引智基地国际交流优势，选派优秀青年教师到国外著名大学访问并深入开展研究，同时辅之以有效的激励机制，培养了一大批青年人才。史大威教授入选青年千人，辛斌副教授获得优秀国家自然基金青年基金，石青副教授入选北京市科技新星，蒋志宏副教授和余张国副教授获批国家自然科学基金重点基金。

在研究生培养方面，采用国内外“联合培养”的模式，实施“双导师制”，力求培养出具有国际视野的研究生。利用既有的国际合作交流的优势，每年派出大批研究生赴国际知名高校联合培养，显著提高了培养质量。实验室与日本早稻田大学、意大利卡西诺大学、新加坡国立大学联合培养的学术王化平、曹杰、刘晓明等获得国际学术会议论文奖11项。

在本科生培养方面，采用“理论与实践结合”的国际化培养方式，培养具有科学思维能力、创造能力和创新精神的高素质人才。加强本科生的课程体系改革，将海外名校领先的教学和科研模式引入实验室，在培养计划中提升实践教学比重，加强与企业的合作，大幅度提高了本科生的培养质量。



（2）研究生代表性成果

	简述研究生在实验室平台的锻炼中，取得的代表性科研成果，包括高水平论文发表、国际学术会议大会发言、挑战杯获奖、国际竞赛获奖等。（每段描述200字以内）
实验室创造的优良的科研平台以及与国外合作交流的条件，指导教师对学科前沿的把握，为研究生进行高水平的科研提供了舞台，许多研究生都取得了高质量的学术研究成果，解决了国家/国防重大需求的基础理论和关键技术问题，其中具有代表性的研究生举例如下：
程阳，博士研究生，于郝群、曹杰教授课题组研究基于激光雷达传感的机器人复杂环境感知。基于实验室激光雷达平台，提出了一套有效提高外界环境感知与信息探测的理论方法。该方法所得成果先后由程阳同学于2016年发表论文在顶级期刊Optics Express (IF:3.356)和2017年在JCR 2区Remote Sensing(IF:3.406)期刊上。其算法中针对仿生视觉机理的探索性研究，创新性的将复眼和人眼成像相结合，在包括Applied Optics（IF：1.791）等等重要期刊上发表系列论文。
崔娟，博士研究生，于福田敏男教授课题组研究面向人工微组织构建的微纳机器人生物操作方法。基于实验室跨尺度微纳机器人平台，提出了微尺度流体动力学交互的模块化人工组织构建的理论方法，该方法相关成果得到了国际同行的一致认可。该方法系列性成果发表于微纳生物制造、微纳机器人国际著名会议，并使崔娟同学先后于IEEE Cyber 2017、IEEE ROBIO 2017、IEEE MARSS 2018等国际会议获得优秀论文奖3项，在ACS Applied Materials & Interfaces（IF：8.097）一区顶级期刊发表论文。
王璐瑶，博士研究生，于吴景龙教授课题组研究人体大脑机理与大脑网络连接。基于实验室脑成像复合平台，设计研发了高精度避磁触觉拓扑测量仪，实现了高精度触觉拓扑及手掌感觉记忆的研究，研究成果揭示了老年人在多感觉整合缺陷的大脑机理，从大脑功能网络方面分析了老年人认知下降机制，为改善老年人认知能力研究提供理论基础。。王璐瑶已将该研究转化为一系列成果发表于Frontiers in Aging Neuroscience（IF 4.504）等神经科学研究领域著名期刊，并已申请发明专利三项。
周伟刚，硕士研究生，于蒋志宏教授课题组研究空间机器人及其操作理论。基于实验室航空航天机械臂机器人平台，提出了基于扩展卡尔曼滤波与粒子滤波相结合的运动学参数辨识算法，解决了系统高度非线性、非高斯噪声严重干扰问题，大大提高了机器人末端定位精度。作为一名硕士生，在工业电子领域顶级期刊IEEE Transactions on Industrial Electronics（IF：7.168）发表论文，申请发明专利2项，并获得2017年度北京理工大学硕士优秀毕业论文。

实验室充分重视研究生科研、实践、创新能力的培养，基于教育部重点实验室现有的机器人系统平台，各研究方向研究生创造了一系列的领域前沿成果，并于五年间发表于与智能机器人相关的各类国际会议中，并获得国际会议优秀论文奖。如：2013年度博士生曹杰全国光学与精密测量博士论坛中获得学术创意奖；2014年度硕士生宋永博获IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (IEEE-ROBIO 2014)最佳会议论文提名奖，曹杰获全国光学工程与光电子博士学术论文获得二等奖；2015年度博士生王化平获IEEE International Conference on Information and Automation (ICIA2015)会议最佳学生论文奖，博士生刘晓明获IEEE International Conference on Intelligent Robots and System (IROS2015)最佳应用论文提名；2017年度硕士生李亚楠获IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (IEEE-ROBIO 2017)最佳学生论文提名奖，张浩获IEEE International Conference on Control and Automation (IEEE ICCA 2017)优秀论文奖。教育部重点实验室为可持续性的培养具有国际视野和创新精神的研究生提供了国际化科研与学术交流平台。




（3）研究生参加国际会议情况（列举10项以内）
	序号
	参加会议形式
	参加会议研究生
	参加会议名称及会议主办方
	参加会议年度
	导师

	1. 
	口头报告
	王化平
	IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA)
IEEE机器人与自动化协会
	2014
	福田敏男

	2. 
	口头报告
	马淦
	IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA)
 IEEE机器人与自动化协会
	2014
	黄强

	3. 
	口头报告
	孙韬
	IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA)
IEEE机器人与自动化协会
	2015
	福田敏男

	4. 
	口头报告
	刘晓明
	IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and System（IROS）
IEEE机器人与自动化协会
	2015
	福田敏男

	5. 
	口头报告
	孟立波
	IEEE Humanoids IEEE机器人与自动化协会
	2015
	黄强

	6. 
	口头报告
	孙韬
	IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA)
IEEE机器人与自动化协会
	2016
	福田敏男

	7. 
	口头报告
	刘华欣
	IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and System（IROS）
 IEEE机器人与自动化协会
	2016
	黄强

	8. 
	口头报告
	孙韬
	IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA)
	2017
	福田敏男

	9. 
	口头报告
	张泽政
	IEEE Humanoids IEEE机器人与自动化协会
	2017
	黄强

	10. 
	口头报告
	罗舟
	IEEE Humanoids IEEE机器人与自动化协会
	2017
	陈学超


注：请依次以参加会议形式为大会发言、口头报告、发表会议论文、其他为序分别填报。所有研究生的导师必须是实验室固定研究人员。

五、开放交流与运行管理
1、开放交流

（1）开放课题设置情况

	简述实验室在评估期内设置开放课题、主任基金概况。（600字以内）
为营造开放、交流的学术氛围，吸引更多优秀学者参与联合研究与攻关，共同提升实验室科研水平与影响力，围绕重点实验室的建设总目标和布局的研究方向，按年度设置开放课题。开放课题支持以跨高校、跨学院、跨学科的形式自由申报，尤其鼓励优秀青年工作者参加。

重点实验室5年建设期间，设置开放课题总数超过35项，总经费超过200万元；研究内容涵盖了仿生学、机构学、信息传感、自主控制、人工智能等多门学科，尤其突出了学科的前沿性和交叉融合的特点；课题承担人单位包括了清华大学、北京大学、中科院自动化所、中科院沈阳自动化所、国家康复辅具研究中心、深圳市第二人民医院等具有优势和特色的研究单位；取得了丰硕的研究成果，发表/录用科技论文25篇，其中SCI收录13篇，EI收录12篇，申请国家发明专利8项，应邀国际/国内学术交流报告超过10人次。

获资助的研究人员后续获得国家自然科学基金等资助项目超过10项。

开放课题的设置符合实验室总体发展布局，能够吸引创新人才、积聚和融合优势学科，对解决一系列科学问题起到了积极作用，促进了一批创新成果的产出，有效提升重点实验室的学术影响力，达到了预期目标。


（2）主办或承办大型学术会议情况

	序号
	会议名称
	主办单位名称
	会议主席
	召开时间
	参加人数
	类别

	1
	2014首届机器人-人功能单元融合仿生系统国际学术研讨会
	北京理工大学
	福田敏男

/黄强
	2014.5.29-5.30
	50
	全球性

	2
	2015仿生机器人前沿技术及服务机器人产业发展国际学术研讨会
	北京理工大学
	黄强
	2015.4.29-4.30
	50
	全球性

	3
	IEEE ICMA2015“机器人技术最新进展与应用”国际学术研讨会
	北京理工大学
	黄强
	2015.8.2
	100
	全球性

	4
	2015 IEEE机电一体化、与自动化国际会议 （ICMA2015）
	北京理工大学
	小菅一弘/陈杰
	2015.8.2-8.5
	350
	全球性

	5
	2015多智能体动态系统分布式协同控制研讨会
	北京理工大学
	陈杰
	2015.8.10-8.14
	200
	全球性

	6
	第七届中韩日机器人研讨会暨2015世界机器人大会分论坛
	中国国家“863”计划智能机器人专家组等，北京理工大学承办
	赵杰
	2015.11.24
	100
	地区性

	7
	2016第二届机器人-人功能单元融合仿生系统国际学术研讨会
	北京理工大学
	福田敏男

/黄强
	2016.4.24-4.26
	60
	全球性

	8
	2016多智能体动态系统分布式协同控制研讨会
	北京理工大学
	陈杰
	2016.7.22-7.25
	300
	全球性

	9
	2017 智能机器人前沿发展与产业化 国际学术研讨会
	北京理工大学
	黄强
	2017.1.19-1.20
	100
	全球性

	10
	2017微纳机器人生物医疗领域应用学术研讨会
	北京理工大学
	新井健生
	2017.7.6-7.7
	50
	双边性

	11
	2017 IEEE 机器人人功能单元融合仿生系统国际会议（CBS2017）
	北京理工大学
	福田敏男
/黄强
	2017.10.17-10.19
	150
	全球性

	12
	第十一届复合医学工程国际会议（CME2017）
	北京理工大学
	黄强
	2017.11.22-11.24
	150
	全球性

	13
	2017 医疗机器人与图像处理研讨会
	北京理工大学
	吴景龙
	2017.11.25-11.26
	100
	全球性

	14
	2017 IEEE 机器人与仿生技术国际会议（ROBIO 2017）
	北京理工大学
	黄强
	2017.12.5-12.7
	450
	全球性

	15
	应用脑科学国际研讨会
	北京理工大学
	吴景龙
	2016.12
	70
	全球性


注：请按全球性、地区性、双边性、全国性等类别排序，并在类别栏中注明。

（3）国内外学术交流与合作情况
	请列出实验室人员国内外学术交流与合作的主要活动，包括与国外研究机构共建实验室、承担重大国际合作项目或机构建设、参与国际重大科研计划、在国际重要学术会议做特邀报告的情况。请按国内合作与国际合作分类填写。（600字以内）
本实验室与意大利比萨圣安娜大学、卡西诺大学、日本早稻田大学等知名高校和研究单位建立了实质性合作关系，双方应邀在对方做讲座报告，互派学者和学生交流，举办专题学术论坛，聚焦关注前沿的科学问题，建立了以下4个国际联合实验室：1）2014年与国际知名的日本早稻田大学联合建立了“仿生机器人与系统国际合作联合实验室”；2）2015年与意大利卡西诺大学联合建立了“服务机器人国际合作联合实验室”；3）2016年与意大利比萨圣安娜大学仿生机器人实验室合作签订了合作协议，在医疗机器人、微型仿生机器人方面开展科学研究及高水平人才培养；4）2016年与日本电气通信大学联合建立了 “仿生机电系统联合实验室”。实验室主任黄强教授与日本早稻田大学高西淳夫教授，学科带头人福田敏男教授与意大利比萨圣安娜大学Paolo Dario教授分别于2013年、2015年联合申请并获批国家自然科学基金重点国际合作项目。

学科带头人福田敏男教授当选为美国电气与电子工程师协会（IEEE）第十领域（系统与控制）主席（2017-2018），实验室主任黄强教授，外专千人计划新井健生教授当选为IEEE Fellow。以实验室的教授为主创办了IEEE CBS国际技术委员会、ICME国际学会、ROBOMECH Journal机器人领域国际期刊，在知名国际学术会议上做大会特邀报告12次，任国际学术期刊编委20人次，年均50人次境外专家来访并作专题学术报告，每年实验室30余人次出境参加国际学术会议或出访。


（4）科学传播

	简述实验室开展科学传播的举措和效果。（500字以内）
1）实验室作为北京理工大学机器人领域科学传播的窗口，五年累计向社会开放超过230天，科普宣讲五年累计参与公众超过5000人次。
2）实验室接待工信部、北京市、总装备部等国家机关与企业团队参观咨询50余次，为国家和地方政府制定机器人相关政策提供了重要的支撑。
3）实验室作为海淀区中小学生人才培养基地，北京市后备人才基地，承担了北京青少年科技后备人才早起培养计划的工作，在仿生运动学、生物感知与交互机理、仿生控制与系统集成三个研究方向全国科普日参展仿人接受了来自北京理工大学附属中学、人民大学附属中学、北京师范大学大兴附属中学、北京市第五中学等中学的学生进入实验室参与课题研究，增强了中学生参与科研的兴趣。每年接收5-8名后备人才计划学生、2名翱翔计划中学生参与科创活动，每年3次参与翱翔计划活动评审。培养的中学生中获得省部级科技比赛奖项有十余次，为北京市创新型科技后备人才的培养做出了贡献。
4）实验室的仿人机器人，吹笛子机器人在世界机器人大会，全国科普日，“砥砺奋进的五年”大型成就展参展，引发观众们的强烈关注，对机器人的进入大众视界，提高人民对机器人的认识起到了总要作用。


2、运行管理

（1）实验室内部管理情况

	请简要介绍实验室内部规章制度建设、网站建设、日常管理工作、自主研究选题情况、学术委员会作用，实验室科研氛围和学术风气。在评估期内，如有违反学术道德或发生重大安全事故等情况，请予以说明。（600字以内）
根据教育部关于印发《教育部重点实验室建设与运行管理办法》和《教育部重点实验室评估规则（2015年修订）》（教技[2015]3号），实验室制定了《实验室管理办法》、《学术委员会工作条例》、《实验室人员管理办法》、《实验室经费管理使用办法》、《开放基金管理使用办法》、《仪器设备管理制度》、《仪器设备管理使用细则》、《实验室用房管理办法》、《安全制度》、《实验室房门钥匙门禁卡管理使用规定》、《实验室学术活动管理办法》、《科学技术档案管理制度》和《实验室办公室管理办法》等内部规章制度文件，作为指导和管理实验室正常运行的行为基本准则。

2013年，在学校科研院的统一安排和支持下，用作对外信息发布、成果交流的窗口，委托开发了仿生机器人与系统教育部重点实验室网站（http://robot.bit.edu.cn/）。

实验室成立了以千人计划特聘教授刘云辉为主任，包括15名国内优秀专家的高水平学术委员会(其中两院院士3名，校外专家10名)，共举行了5次学术委员会会议，对实验室拟定的发展目标和研究方向、开放基金课题以及年度工作等进行审议，并对下一年及今后的工作提出了宝贵意见和建设性的建议。

实验室学科方向配置科学，科研与教育氛围浓郁，学风严谨扎实。根据学科发展及自身优势，秉承开放合作的创新发展理念，面向国家重大需求、技术制高点及国际发展前沿进行创新研究与规划近期与中长期研究目标，同时，努力开拓与进行多学科交叉融合创新研究，积极推进成果转换与推广应用。

严格按照实验室既定的制度进行稳定规范运行，对实验室人员的评价机制进行创新综合，保证实验室管理人员的稳定性和促进科研人员的工作积极性与主动性，5年中未发现违反学术道德的事件。



（2）主管部门和依托单位支持情况

	简述主管部门和依托单位为实验室提供实验室建设和基本运行经费、相对集中的科研场所和仪器设备等条件保障的情况，在学科建设、人才引进、团队建设、研究生培养指标、自主选题研究等方面给予优先支持的情况。依托单位对实验室进行年度考核的情况。（600字以内）


3、仪器设备

	简述实验室大型仪器设备的使用、开放共享情况，研制新设备和升级改造旧设备等方面的情况。（500字以内）

5年期间，实验室先后新增了运动仿生捕捉系统、共聚焦显微镜、机器人位姿跟踪测量系统、室内视觉定位系统、无线干电极72通EEG/ERPs系统、多模态数据整合分析系统、灵巧手协同微操作系统等新仪器设备共计30多台（套），目前已经拥有了数字光学运动捕捉系统、立式加工中心、仿人机器人自定位测试系统、多维测力分析系统共计100多套，总价值6000多万元。 向全校和社会开放了BHR仿人机器人系统、立式加工中心等“贵、大、精、稀”仪器设备，总使用时数超过了1000小时。
实验室根据研究的需要，不断的对运动仿生捕捉系统、BHR仿人机器人系统、多维测力分析系统、超动态运动机器人及其测试平台、多模态数据整合分析系统、基于环境扫描电子显微镜的纳米操作平台等研究设备进行升级改造和优化配置，形成了一整套国内最完整的仿生机器人研究、测试、分析设备群。 
2017年实验室整体入驻北京理工大学国防科技园6号楼，实验室总面积达到5600m2，实验室所有仪器设备实现了集中管理、维护和使用，具备了国际一流的实验环境。



六、审核意见

	实验室承诺所填内容属实，数据准确可靠。

数据审核人：

实验室主任：

（单位公章）

年    月    日

	依托单位审核意见

依托单位负责人签字：

（单位公章）

年    月    日

	主管部门审核意见

主管部门负责人签字:

（单位公章）

年    月    日

	评估机构形式审查意见

审核人:

年    月    日
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