
中文自然科学核心期刊
孛阖辩警弓l文数铡蓐来源期刊

中文科技期干}』数据库收录潮翻

英围《科学文摘》收录期刊

美固《&》c滩lpen&x数据瘁收录期刊

机器 人
JIQ玉REN

第33卷 第3期 2011年5月

目 次

论文与报告

蒸于差分避化支持向艟机的移动机器人可通过度预测

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯郭晏宋爱围包加桐一崔建伟章华涛(257)

群外移动鸯毪器人懑动效应藐在线建摸帮跟踪控割⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．震 波戴先中转建达<2酗)

鏊于虚拟障碍物的移动机器人路径规划方法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯叶炜矗王春香杨明王泳(273)

撼于联合条件随机场的移动机器人多目标跟踪⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．罗荣华。闵华清林盛锋(279)

⋯狩抉速鲁棒麓越爨环境‘F囱主移动机器入障碍梭涟算法⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯“蠲庭波吴涛犯87)

⋯种对光照条件不锻感而快速的局部立体匹配⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．赖小波朱世强骂璇≤292)

一L业机器人视觉测娥系统的在线校准技术⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯王一刘常杰杨学友叶声华(299)

3维口鲻像导靛的势联祝构辅黩段骨复藏方法
⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯龚敏丽徐颖唐饿藕蘸嚣杜海龙吕振天髋腾濑(303)

基丁．运动想象脑电的上肢康复机器人⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-⋯“徐宝图彭恩宋爱国(307)

全方位轮式’卜肢康复训练机器入轨迹跟熔控制⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯杨俊友自殿拳王硕玉赵文增(314)

蒸予微型电辘酶晒道机器大枧构设计⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯。。拣蔚颜圈正王志武姜萍萍刘华◇l黔
具有关节角反馈的绳驱动仿人』自关节的张力优化与控制⋯⋯⋯⋯⋯⋯．王建华刘素庆陈伟海(324)

仿入机器入轻型赢刚性手莺设计及运动学分析⋯⋯⋯一磷 野陈晓鹏贾东永孟非黄强(332)

罄于重复交换法盼多关2{￥站立型极器久掇运动作仿真⋯⋯⋯⋯⋯⋯．张勤吴志斌棒谷好承《3∞)

刚于机器人皮肤的柔性多功能触觉传感器设计与实验

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一黄英陆伟赵小交廉超葛运建(347)

鐾予姿态阕环控裁的球嚣势联仿生缀系统设计与研究

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．李超谢少荣李恒宇缪金松徐元玉罗 均(354)

能耗最优的水‘卜|滑翔机采样路径规划⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．朱心科俞建成王晓辉(360)

基于M嚣MS技术熬sU一8仿琵虫徽羚翼飞行器设计及裁箨

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．迟鹏程张卫平陈文元李洪谊孟 坤崔 峰刘 武吴校生(3_66)

蛇形机器人步态产生及步态分析⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯郁树梅马书根李斌王越超(371)

采耀菝增强学习方法躲多瓿器入编敦控锚⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯吴军徐听连传强黄岩≤3鞫)

期刊基本参数：cN21．{137／TP咪l孵9柚4A44128。zh8P术￥20。∞女{6面s筠汤曩≈r

万方数据



RoBoT

Vrolume 33 NuII]【ber 3 May 2011

CONTENTS

papers and Reports

Mobile Robotic TraVersability Prediction Based on Differential Ev01ution Support vector Machine

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯GUD砌n，SDJ7vGAf譬“o，鲋D历口幻ng，C∽以a，zwPf，ZHAⅣG协口舰D(257)
Online Modelling and Trac“ng Control of Mobile Robots with Slippage in Outdoor EnVironments

⋯．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．⋯．．．．．⋯⋯⋯⋯⋯⋯．⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．．⋯⋯⋯．ZHC}UBo，￡lA，Xf口咒z矗DnP，王，AⅣI，i口，zd以(265)

Virtual 0bstacles Based Path Planning fbr Mobile Robots

⋯⋯．．-．．-．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·-·-·--·-·⋯⋯⋯⋯yEⅥ匆秒以D，Ⅵ‘鱼ⅣG C讫“，zxf以，zg，yA^fG Mf，zg，Ⅵ‘4ⅣG Bf，zg(273)

Joint Conditional Random Fields for Multi—obiect Tracking with a Mobile Robot

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-··-·-·⋯⋯⋯⋯⋯··LUD尺ong，z“口，^删￡，M口ging，L刀VS矗已咒g詹ng(279)
A Fast and Robust 0bstacle Detection Algorithm for 0ff-road Autonomous Mobile Robots

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．日U刀ng如，WU勋D(287)

A Fast Local Stereo Matching Insensitive to Illumin绒ion Conditions⋯⋯⋯LA，Ⅺ以D6D，Z，蚁，S庇fqia，zg，，泓．X“以n(292)
0nline Calibration ofⅥsual Measurement Svstem Based on Industrial Robot

．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-··-·-··--⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-Ⅵ，AⅣG M，L，U C仇日n百iP，yAJVG砌∥D“，yE S矗已，zg矗“口(299)

3D CT Image—Guided Parallel Mechanism—Assisted Femur Fracture Reduction

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯GDⅣG M加Zf，XU M咒g，7AJvG心伽，HU L已f，DU舶f肠，zg，LU z矗P，zrf口，z，，AD 7匆，zgz|IzD“(303)

Upper-limb Rehabilitation Robot Based on Motor Imagery EEG⋯⋯⋯⋯⋯⋯xU口口Dg“o，尸EⅣG Si，SDJVG A瞎“D(307)

Traiectory Tracking Contr01 of 0mni—directional Wheeled Robot for LowerLimbs Rehabilitative Training

⋯⋯⋯．．．．．．⋯⋯⋯⋯．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．-．．-⋯⋯⋯一⋯．．K4ⅣG J“，zyo“，BA，Df日nc，z“n，W4lJ^，G S．fz“oy“，2ⅢDⅥ电，zzPn譬(314)
Mechanism Design of an Intestinal Robot Based on Micro—motor

。

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一L州讹f，yAⅣG“Dz^P，29，肌ⅣG劢fw“，肌ⅣG尸fn印f，zg，UU协以(319)
Te，nsion 0ptimization and Contr01 of a Cable—driven Humanoid Shoulder with Joint Angle Feedback

．．．．．．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．⋯⋯⋯．．．．．．．．．．．．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．⋯⋯⋯．．．．．．．．⋯⋯⋯Ⅵ‘t^，G五口n庇“口，L，US“口f，z譬，CY，EⅣ1阮f矗以f(324)

Design and Kinematic Analysis of a Light Weight and High Stiffness Manipulator for Humanoid Robots

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-TIAN Ye，CHEN xinopeng，JIA Dongyong，MENG Fei，HUANG Qi肼8 03∞

Handling Motion Simulation for Multi—joint Stance Robot Based on Repeatedly Direct Kinematics Algorithm

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯ZHAⅣG Q咖，ⅣUZ矗汤胁，碰MyA场砌i如“譬“(340)
Desi2n and Expe“ment of Flexible Multi—Functional 1晤ctile Sensors for Robot Skin

⋯⋯．⋯．．．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．．-．．⋯⋯⋯日己04ⅣG M，z譬，LU耽f，Z乒，A0 j“以Dw已，z，L，AⅣC讫以D，GE地，{，f口，z(347)

Svstem Design and SmdV on Bionic Eye of Spherical Parallel Mechanism Based on Attitude C10sed—loop Control

⋯⋯．⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．．⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·L，C讫以D，脚S^以DrDng，L，^k，zg)，“，^Z，AD“咒JDng，XU阮口，拶“，L己rD．，“n(354)
Sampling Path Planning of UndenVater Glider fbr 0ptimal Energy Consumption

⋯⋯-⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·-·⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-⋯-·-·2HUj“，z妇，l，U西口nc^P，zg，Ⅵ‘4ⅣG艇以D^“f(360)

Design and Fabrication of an SU一8 Biomimetic Flapping-wing
Micro Air V曲icle by MEMS Techn0109y

⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-··-··⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·CHl Pengcheng，ZHANG Weiping，CHEN V庇n))“nn，LI Hongyi，

^^E1ⅣG．K“n，CⅢ—F匆，zg，L，U 1阡锄，WU Xf以Ds^已，zg(366)

Gait Generation and Analvsis fbr Snake—like Robots⋯⋯⋯⋯⋯．．．yU SIfz“，扎已f，^型rA S庇“耳P，z，L，日fn，Ⅵ，AⅣG l锄Pc庇口D(37 1)

Multi．robot Fomation Control with Kemel-based Reinforcement Leamin2

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯WU比，z，XU尉，z，L，AⅣ∞“口，z口胁n譬，H以ⅣG物以(379)

万方数据


