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人形双臂机器人通用协同操作
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华为技术有限公司

摘要:

通用人形机器人作为近年来机器人与AI交叉领域的研究热点和技术竞争高地，因其具备在非结构化人居
环境中承担各种琐碎任务的潜力而得到广泛关注。人形双臂系统直接承载着人形机器人操作任务的执行
能力，通用且灵巧的操作不仅依赖先进的感知与推理决策，而且对复杂的协同规划控制设计提出了极高
要求，现有研究工作大多专注在解决某一特定层级的问题，例如环境物体的感知、推理与策略生成、机
器人系统的规划或操作控制，并且方案通常与特定的被操作物体或任务强相关，难以迁移和泛化。本报
告将介绍如何构建通用的感知规划 控制架构以充分挖掘双臂系 统本体的灵巧性和多功能性，并弥合
Robotics和AI之间的技术鸿沟。
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