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序言：机构与机器人学——现代机器与装备的创新利器

    建立现代机器与装备的原始创新能力是现代产业获取自有知识产权、提升国际市场竞争力的核

心手段，是我国实现由制造大国向制造强国顺利转变的必然要求。对于以机械运动作为功能实现手

段的现代机器与装备来说，其原创研发的核心问题是其功能机理的探究及其机械运动过程的构思、

规划与实现问题，这正是现代机构学与机器人学的核心研究议题。为推进理论与应用深度互动，

促进现代机器与装备原始创新与研发相关理论、方法、技术和应用的进步，特组织“机构与机器人

学——现代机器与装备的创新利器”专题，分两期刊出，以期读者了解和关注该领域的研究进展与

发展趋势。

    上海交通大学的科研团队[1]围绕轮式移动系统开展系统研究，针对崎岖地形翻越、垂立壁面爬

升、地面全向移动等场景要求，提出了三模式变形轮、磁吸附轮、变参数全向轮等 3 类新型结构

轮，及相应的轮式移动平台方案；中国科学院深圳先进技术研究院的科研团队[2]设计了一种具有壁面

自适应能力的磁吸附爬壁机器人，为船舶货舱清洗过程中多壁面过渡问题提供了解决方案；中国科

学院深圳先进技术研究院与日本国立电气通信大学联合组成的科研团队[3]在分析人手 16 种日常抓取

动作功能性归类的基础上，设计了一种新型假肢手结构，仅用 3 个电机实现 11 种假肢手动作，有效

克服动作多和轻量化的矛盾；华南理工大学的科研团队[4]基于主动加被动的仿生推进原理设计了两段

主动刚体与两段被动顺从体相结合的新型欠驱动仿生机器鳗鱼，提出基于深度强化学习算法的机器

鳗鱼控制方法；上海宇航系统工程研究所领头的科研团队[5]针对空间直立桁架结构的人-机协作装配

任务，基于机构学原理进行桁架模块单元构型、桁架装配过程数学建模以及人-机协作的装配任务规

划，为空间大型设施在轨构建提供技术原理支撑。上述工作将在本期刊出。

    下一期将刊出文章分别介绍清华大学、俄亥俄州立大学、北京交通大学以及上海交通大学的科

研团队的相关研究进展以及研究评述与展望，涉及变刚度机构、机构与艺术协同创新、机构创新促

进新装备研发等主题。

    机构与机器人学是现代机器与装备原始创新的基础理论工具，机构学原理不仅支撑机器与装备

整机方案的创新研发，还是各类蕴含机械运动功能的装备模块、单元的开发，以及作业过程、动作

的规划的技术工具。能否全面支撑我国顺利实现由制造大国向制造强国的根本转变，还需要机构与

机器人学开展全面、深入、细致的研究工作。
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先后主持承担国家自然科学基金青年/面上/重点项目、国家重点研发计划项
目、国家 863 计划课题、国家科技重大专项课题、航空航天科研院所及企业
攻关项目等 30 余项；发表 SCI/EI 期刊论文 100 余篇；获国家发明专利授权 
50 余项，软件著作权登记 6 项；获省部级一等奖 5 项、“中国好设计”创意
奖 2 项；获 IFToMM 世界大会最佳论文提名奖、《机械工程学报》期刊创刊 

60 周年优秀论文奖和首届高影响力论文奖等。
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向为精密制造及自动化技术、工业/特种机器人、生物制造自动化技术、金
属成形技术及装备等。累计发表论文 120 余篇；申请各类专利 140 余件，已
授权专利 90 余件，其中发明专利授权 50 件，国外专利授权 2 件。主持国家
重点研发计划，多项工业和信息化部、中国科学院、广东省、深圳市科技项
目，以及企业委托开发项目。担任《集成技术》期刊编委、《合成生物学》
期刊编委，深圳市人工智能学会理事。
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