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共享项目简介 

基于神经符号 AI 的动力电池自主拆解机器人 

一、项目目标 

针对非结构化拆解环境下机器人自主拆解决策与运动规划问题，围绕拆解过

程中拆解对象的复杂性、拆解目标的多样性和拆解深度的不确定性，基于神经符

号的机器人拆解决策与运动规划方法，通过对报废动力电池的零部件结构、几何

约束、连接方式、连接状态的感知、推理、学习，形成决策、规划、控制、监督

命令流，实现动态非结构化环境中的自主、可解释、稳健拆解。 

针对拆解动作的稳健控制问题，围绕拆解过程中的动态感知和实时运动规划

场景，通过建立基于视觉的位姿感知方法和基于力感知的拆解行为柔顺控制模型，

结合感知运动控制反馈和先验知识的约束，优化全局性实时感知控制策略，实现

拆解动作的稳健控制。 
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