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教育背景 

 2014.11 - 2018.05 热那亚大学，意大利 
同 Italian Institute of Technology 联合培养 

研究部门: Humanoids and Human Centered Mechatronics 

博士 

   
2011.08 - 2013.07 哈尔滨工业大学，中国 

机械电子方向，机器人国家重点实验室工学硕士 
硕士 

   
2007.08 - 2011.07 哈尔滨工业大学，中国 

机械设计制造及其自动化专业，保送研究生 
学士 

项目经历 

  
至今 
2018.05 

研究员，Institute for Infocomm Research，新加坡 
- 足式机器人的运动控制，意大利新加坡政府联合项目 Pholus和内部资助项目 ALSAT 

- 负责新加坡国家机器人项目“基于语义的室内视觉无图导航”的运动控制模块 
  
2018.05 
2014.11 

人形机器人 WALK-MAN 的全身运动控制 
- 博士课题，基于优化的高层运动规划和全身动力学控制（欧盟 FP7 项目 WALK-MAN） 
- 足式机器人的落脚点动态规划和平衡控制 

  
2014.11 
2013.07 

设计工程师，Sensata Technologies 中国 
- 汽车压力传感器设计，包括陶瓷电容变形元件的受力分析和设计 
- 根据汽车行业标准进行产品测试安排及分析 

  
2013.7 
2011.7 

四足机器人 Trotting 步态的运动控制 
- 硕士课题，基于弹簧负载倒立摆模型和虚拟模型控制的三维四足机器人 Trotting 运动控制

（国家 863 计划项目） 
- 对 Mac Raibert 启发式控制方法进行扩展研究，实现了四足机器人的奔跑转向控制 

  
2012.10 
2012.06 

接触电阻测量仪器的设计 
- 设计用于自动测量接触电阻的 3 轴运动平台和工装卡具，力控精度±5 mN，位控精度 0.1mm 

  
2011.06 
2010.10 

Whirlpool 微波炉的控制程序开发 
- 本科毕业设计课题，Whirlpool 和哈工大产学研联合项目，基于 STM8 微处理器，为

Vitesse2 系列微波炉进行控制程序开发 
  
2010.09 
2009.09 

便携式多功能救援装置的设计 
- 第四届大学生机械创新设计大赛全国一等奖作品，可折叠变形的多功能担架 

专业技能 

 理论知识： 强化学习，优化理论，运动规划，阻抗控制，机器人动力学 

编程语言： C，C++，Python，Matlab 

软件应用： ROS，Gazebo，MoveIt!，SolidWorks，ADAMS，ANSYS，Git，ODE 

获奖情况 

 2015 - 2018 Italian Institute of Technology 博士奖学金 
  
2011 - 2013 哈工大研究生奖学金 (一等一次, 二等一次) 
  



2007 – 2011 哈工大本科人民奖学金 (一等一次，二等四次，三等两次) 

大学生机械创新设计比赛全国一等奖 

Fuji Xerox 企业奖学金; STX 企业奖学金 

哈工大优秀毕业生 
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