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成果摘要： 

该成果使轮椅机器人具有“多模态人机交互”和“非结构场景下的融合导航”两大主要功能，即轮椅具有能看、会想、

能听、会说等拟人化能力。具体成果包括硬件控制模块、头部姿势分析模块、手部跟踪与姿势识别模块、语音识别与合

成模块、基于视觉的自定位模块和多传感器融合模块等。其关键技术的研究综合了移动机器人控制与导航，计算机视

觉，人工智能，模式识别，多传感器融合等多学科知识，具有创新性强、实用性强和可扩展性强等特点。不仅可以应用

在轮椅式机器人上，同时也可应用在护理机器人、迎宾机器人、导游机器人等不同智能服务型机器人平台上，从而实现

方便人们生活，宣传城市形象，执行特种任务，扩展老年人和残障人生活空间等多种目的。该课题成果的成功研制也对

我国在智能服务型机器人方向研究水平的提高有着积极的促进意义。 
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