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成果摘要： 

包括人在内的灵长类动物的眼球常常都是两眼协调运动的，两个眼球各自独立地运动是不可能的。而且，人的两个眼球

运动包含有前庭动眼反射、视机能反射、滑动性眼球运动、辐辏运动等。为此，我们以人的视觉生理学和解剖学的研究

成果为基础，对上述视觉机能进行研究，简化人类复杂的视觉反馈系统，建立仿人机器人的两眼协调运动数学模型和控

制方法。同时研制出与两眼协调运动数学模型和控制方法相一致的仿人机器人视觉系统。该项研究提出的数学模型和控

制方法及视觉装置可以用于目标识别、追踪定位、动作检测、手眼协调、障碍避免、步行规划等各种基于视觉的作业，

并且对于仿人机器人视觉的进一步研究、开发和应用具有极其重要的意义。 

仿人机器人两眼协调运动数学模型及其控制方法研究
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