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机械臂正运动学仿真实验

实验流程：

(1)使用改进 DH 表达法对机器人进行建模。

(2)给定关节角度，使用正运动学的方法简化并求解执行器末端位置。

(3)在仿真环境中控制机器人关节按照给定关节角度，使用正运动学的

方法简化并求解执行器末端位置，对比仿真里执行器末端真实位置。

(4)观察机械臂的运动轨迹并分析。

设备需求：

机械臂工作全面开放控制接口，并支持多平台软件的二次开发，支持 ROS，配备仿真环境，配备完成以上任务所需的代码，且

将正运动学相关的部分留空并提供参考答案。



机械臂逆运动学仿真实验

实验流程：

(1)使用改进 DH 表达法对机器人进行建模。

(2)给定执行器末端目标位置，使用逆运动学的方法理论求解关节角度。

(3)在仿真环境中控制机器人关节按照给定关节角度运动，对比执行器

末端目标位置与仿真里真实位置。

(4)观察机械臂的运动轨迹并分析。

设备需求：

在机械臂正运动实验的硬件设备基础上，配备完成以上任务完成所需的代码，且将逆运动学相关的部分留空并提供参考答案。



机械臂运动点对点轨迹规划仿真实验

实验流程：

(1)根据一条线段，设置起始点和终点。

(2)使用关节空间轨迹插补法，生成运动轨迹。

(3)在仿真里执行生成的轨迹。

(4)观察机械臂的运动轨迹并分析。

(5)使用操作空间轨迹插补法，生成运动轨迹。

(6)在仿真里执行生成的轨迹。

(7)观察机械臂的运动轨迹并分析。

设备需求：

机械臂配套对应的 3D 模型或仿真环境，用于 ROS 及其他平台的仿真。仿真环境需提供碰撞检查功能和末端轨迹记录功能。

仿真环境和实体机器人需提供关节角度、速度、加速度记录功能。提供完成上述任务所需代码关键部位留空并提供参考答案



机械臂运动途经点轨迹规划仿真实验

实验流程：

(1)分析机械臂的构型及环境特点，在关节空间选择途经点。

(2)拟合关节空间途经点生成轨迹，仿真时，机器人按照轨迹运动。

(3)观察机械臂的运动轨迹并分析。

(4)分析机械臂的构型及环境特点，在操作空间选择途经点。

(5)拟合操作空间途经点生成轨迹，仿真时，机器人按照轨迹运动。

(6)观察机械臂的运动轨迹并分析。

设备需求：

机械臂配套对应的 3D 模型或仿真环境，用于 ROS 及其他平台的仿真。仿真环境和实体机器人需提供末端轨迹和关节角度记录功能。

提供完成上述任务所需代码将关键部分留空并提供参考答案。提供上述实验流程的示范视频。



机器人手眼协调与抓取实机实验

实验流程：
(1)摆放桌面微缩实验环境。    
(2)根据物品特征及摄像头采集的数据，设计物品识别与定位程序。
(3)人为观察物品识别与定位程序的准确性。
(4)任务位点之间的运动规划算法设计及编程实现。
(5)在实体环境中测试机器人运动的效果。
(6)物品抓取动作的设计与编程实现。
(7)拼接上述各功能模块，以实现完整的物品识别、运动规划、物
品抓取等一系列功能。

 

设备需求：

机械臂任务教具提供桌面微缩场景作为任务背景。仿真环境提供碰撞检测功能和末端轨迹记录功能。提供完成上述任务所

需代码，将关键部分分别留空并提供参考答案。



阻抗控制实机实验

实验流程：

(1)将协作机器人分别置于角度控制和阻抗控制状态下，通过摇晃机械

臂末端感受两种状态 的区别，并记录数据，

(2)分析阻抗控制在协作机器人中的作用。对比并分析以上各种情况下，

机器人对外界扰动的反应。

设备需求：

协作机器人全面开放控制接口，并支持多平台软件的二次开发，支持 ROS，配备仿真环境。提供各机器人仿

真环境，提供完成上述任务所需代码。



协作机器人物品操作实机实验

实验流程：

（1）使用计算机视觉的方法识别复数个瓶子及定位它们的目标位置 。

（2）使用 MoveIT!规划机械臂路径，将复数个瓶子放置到指定的位

置。

（4）抓取其中一个瓶子，将瓶内颗粒倒入另一个瓶子中。

（5）将瓶子归还至指定的位置。

设备需求：

机器人全面开放控制接口，并支持多平台软件的二次开发，支持 ROS

配备仿真环境与数字孪生。提供各机器人仿真环境，提供完成上述任务所需代码。



电机控制实机实验

实验流程：

(1)使用上位机对伺服电机进行底层控制。

(2)调整比例项、积分项或微分项，进行实验，记录关节的位置、速

度变化，分析不同项 对控制精度的影响

(3)切换不同控制模式，位置模式、速度模式、力矩模式，进行试验，

记录关节的位置、速度变化。

(4)尝试不同的比例项、积分项或微分项参数，进行实验，记录关节

的位置、速度变化，分析参数变化对控制精度的影响。

设备需求：
对电机角度、速度的记录功能，对电机电流强弱的记录功能，对比例项、积分项、微分项进行
调整的功能。提供完成上述任务所需代码，其中学生操作界面是编程界面，将 PID 部分留空并
提供参考答案。



四足机器人强化学习仿真与实机实验

实验流程：

(1)了解机器人以及任务环境的参数以及输入输出变量，定义任务

奖励。

(2)针对四足机器人摔倒后恢复站立姿态的任务，设计神经网络与

奖励函数。

(3)对神经网络进行测试迭代，优化性能。

(4)对奖励函数进行改进，测试在不同奖励组合权重下，模型的学

习效果。

(5)在仿真里部署默认摔倒恢复强化学习策略，观察仿真机器人运

动状态。

(6)在真实机器人上部署默认摔倒恢复强化学习策略，观察真实机

器人运动状态。

设备需求：
四足机器人全面开放控制接口，并支持多平台软件的二次开发，配备仿真环境与数字孪生。提机器人强化学习仿真环境，
提供完成上述任务所需代码，在关键理论部位留空并提供参考答案。提供上述实验流程的示范视频



双足机器人自主开发实机实验

实验流程：

(1)自动踢球实验

(2)智能巡线实验。

(3)人脸识别实验。

(4)颜色识别实验。 

(5)颜色追踪实验。

(6)标签识别实验。

(7)学生结合以上所学知识，自主选题，设计控制任务与机器人功能。

设备需求：

双足机器人平台配套自动踢球、智能巡线、人脸识别、颜色识别、颜色追踪和标签识别等案例代码、教程与视频。



移动小车自主开发仿真与实机实验

实验流程：

(1)SLAM建图与导航实验。

(2)颜色识别，标签识别实验。

(3)语音交互与控制实验。

(4)学生结合以上所学知识，自主选题，设计控制任务与机器人功能。

设备需求：

移动小车配套激光雷达，深度摄像头，触摸屏，麦克风。支持ROS，支持Python二次开发。提供上述实验流程的示范视频。



三维视觉综合实机实验

（1）摄像头畸变校正实验

（2）双目摄像头标定实验

（3）双目视觉深度值估计实验

（4）实例分割算法实验

（5）点云位姿估计算法实验

（6）稠密三维重建实验

设备需求：

阿米结构光深度相机。



ROS移动抓取综合实机实验

（1）深度图像获取实验

（2）激光导航定位实验

（3）目标识别实验

（4）机械臂抓取控制实验

设备需求：

阿米ROS移动抓取机器人。



移动协作机器人自主开发仿真实验

实验流程：

（1)学生结合所学知识（导航定位，路径规划，识别感知，运动控制

等），自主选题，自主设计移动协作机器人功能应用。

设备需求：

移动协作机器人仿真平台配套四驱底盘，六轴机械臂，激光传感器，IMU， 摄像头，应用环境等仿真模型，支持ROS开发，配备案例代码

（如导航定位等）、教程与视频，提供移动协作机器人空间巡检功能应用。



物流移动抓取实机实验

实验流程：

（1）对场景进行自动化建图

（2）指定物品抓取区域和放置区域

（3）导航定位，规划路径，移动到物品抓取区域

（4）识别物品，并拾取物品

（5）导航定位，规划路径，移动到物品放置区域

（6）将物品放置到指定区域。

设备需求：

移动协作机器人平台配套移动底盘，六轴机械臂，激光传感器，摄像头等设备，支持ROS开发，配备案例代码（如导航定位等）、教

程与视频。



移动操作机器人流程自动化实机实验

实验流程：

- 在各个工位对移动协作机器人手动示教一次，移动协作机器人便可

移动至各个不同工位重复所学内容，以此完成任务。

（1）对场景进行自动化建图

（2）指定操作区域，在操作区域进行视觉场景采样，在操作区域对

机器人进行示范教学。

（3）将机器人移动到初始位置。导航定位，规划路径，机器人移动

到操作区域。

（4）使用视觉对机器人进行精确重定位，利用重定位信息对机械臂

运动轨迹进行误差补偿。

（5）执行示教过程中的机械臂运动轨迹。

设备需求：

移动协作机器人平台配套移动底盘，六轴机械臂，激光传感器，摄像头等设备，支持ROS开发，配备案例代码（如导航定位等）、教

程与视频。



机器人操作系统（ROS) 的文件系统与编译实验

实验流程：

（1）ROS 的安装与设置。

（2）ROS 文件系统的初始化与编译。

（3）ROS 节点、topic 的建立。

（4）基于 rqt 的状态监测与调试。

（5）创建 ROS 消息。

（6）编写发布者和订阅者。

（7）基于 ROSbag 的数据抓取与回放。

设备需求：

提供完成上述任务所需代码



基于机器人操作系统（ROS）的仿真与控制实验

实验流程：

(1)导入物品模型与机器人 URDF 模型。

(2)确认仿真中产生的各种信息状态正常与否。

(3)使用 RViv 设置机器人目标位置，并用 MoveIT!生成运动轨迹。

(4)执行并观察仿真中机器人的变化。

(5)使用 MoveIT!中的 Python 接口，实现运动规划。

(6)执行并观察仿真中机器人的变化。

。

设备需求：

机械臂工作全面开放控制接口，并支持多平台软件的二次开发，支持 ROS，配备仿真环境，配备完成以上任务

所需的代码。
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