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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 

院校 专业 学位 起始时间 毕业时间 

日本北陆先端 

科技大学院 

信息科学 博士学位 2012 年 10 月 2015 年 12 月 

日本北陆先端 

科技大学院 

信息科学 硕士学位 2011 年 10 月 2012 年 9 月 

天津大学 软件学院 

 

硕士学位 2010 年 9 月 2011 年 7 月 

天津大学 计算机科学与

技术学院 

学士学位 2006 年 9 月 2010 年 7 月 

 

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。 
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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，在研。（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） 

 

目前研究课题 

1. 足式机器人的混合移动机械结构设计与控制研发； 

2. 基于虚拟模型控制（VMC）的机器人控制方法； 

3. 蛇群机器人的集群系统设计与移动控制； 

4. 基于福禄数（Froude number）的低重力步态研究。
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