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研究成果  

• 提出双足机器人在有限循环步态下的快速收敛模式（deadbeat mode） 

• 在欠驱动双足机器人上实现目标步态的控制算法 

• 作为技术负责人参与空间站机械臂任务半物理仿真地面验证项目（MTVF） 

• 设计了足式机器人混合移动方式的末端执行机构。 

 

教育经历 

2012.10-2016.12，日本北陆先端科技大学院大学，信息科学系，博士，导师： 浅

野文彦  

2011.10-2012.9， 日本北陆先端科技大学院大学，信息科学系，硕士，导师： 浅

野文彦  

2010.9-2011.7，  天津大学，软件工程系，硕士，导师：张加万  

2006.9-2010.7，  天津大学，计算机科学与技术系，学士 

 

工作经历 

2016.4-2019.4，清华大学，航天航空学院，智能空间系统联合实验室，博士后。 

2019.5至今， 天津工业大学，计算机科学与技术学院，讲师。 

        

天津工业大学 

计算机科学与技术学院 
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➢ 参与项目：  

1. 中国载人航天技术改造项目，“约束空间机械臂任务半物理仿真验证系统”， 

2016.12-2018.12，1065万元，型号项目，已结题。（第二参与人） 

2. 中国空间技术研究院总体部，载人四批预研项目（921），“XX作业机器人”，

2017.12-2019.12，100万元，已结题。（第二参与人） 

3. 中国载人航天技术改造项目，批准号TC50LAB-1，“操作任务验证系统（机器

人）平台研究”， 2015.10-2016.10，565万元，已结题。（第三参与人） 

4. 中国空间技术研究院总体部，自由研发项目，“空间机械臂跟踪捕获活动目

标”， 2016.1-2016.12，45万元，已结题。（第三参与人） 

5. 浙江大学，横向课题，浮空作业机械臂集成与飞行试验，35万，2023.2-

2024.12，已结题（主持） 

6. 清华大学，横向课题，基于蛇形机械臂的狭小空间检测原理演示系统开发，40

万 ，2022.8-2023.12，已结题（主持） 

 

目前研究课题 

1. 基于同轴驱动变形机制复合移动机制设计；  

2. 多足变形越野机器人移动控制与实验；  

3. 超冗余机械臂的运动规划、控制与实验。 

 

招生要求 

对机器人领域抱有浓厚热情，善于沟通协作，重视团队配合；喜欢动手实践，

敢于探索尝试、勇于创新突破。零基础亦可报名，欢迎热爱科研、积极进取的同学

加入团队共同成长。
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