


附件：
培训日程安排
	日期
	时间
	日程安排

	第一天
	全天
	报到

	第二天
	上午
	人形机器人简介与仿真入门
	1.1 人形机器人特性介绍

	
	
	
	1.2 人形机器人系统框架：以踢足球为例

	
	
	
	1.3 仿真环境简介及安装

	
	
	
	1.4 人形模型及地图模型加载

	
	
	人形机器人的行走控制实践
	2.1 行走控制任务简介

	
	
	
	2.2 强化学习基本思想

	
	
	
	2.3 强化学习原理及在仿真环境中的应用

	
	
	
	2.4 基于强化学习的行走控制训练（PPO算法应用）

	
	下午
	人形机器人的感知系统
	3.1 感知任务及感知系统介绍

	
	
	
	3.2 激光雷达的数据获取

	
	
	
	3.3 深度相机的数据获取

	
	
	人形机器人的目标识别
	4.1 常用目标识别算法原理

	
	
	
	4.2 基于深度相机的目标识别系统

	第三天
	上午
	人形机器人的定位系统
	5.1 定位任务及定位系统介绍

	
	
	
	5.2 基于激光雷达的定位系统

	
	
	
	5.3 基于激光雷达和深度相机融合的定位系统

	
	
	人形机器人的路径规划
	6.1 路径规划原理及常用算法简介

	
	
	
	6.2 路径规划算法实现

	
	下午
	综合实践应用
	7.1 项目需求

	
	
	
	7.2 场景加载

	
	
	
	7.3 功能实现

	
	
	
	7.4 综合调试

	
	
	结业仪式
	颁发结业证书
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