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Abstract: 

为了更加广泛地应用到各种需要的场景中实现多种复杂的任务，未来的机器人必须具备

一定的适应能力，即具有从观察中学习并应用到新情形下的能力。基于人类行为模仿的智能

控制方法，便是解决这一问题的重要途径。为此，我们以模拟人类完成任务的行为模式为出

发点，提出机器人面对复杂任务的多层融合智能控制方法，分别从“上层动作序列规划”、

“复杂动态轨迹的学习与控制”、“机器人柔顺性及其泛化能力拓展”三个层面探索基于学

习的机器人控制方法，提高机器人面对复杂工作环境、执行复杂任务时的控制与决策能力。 
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