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教育工作背景

2018.09 - 至今                   上海交通大学机械与动力工程学院                    助理教授
2013.09 - 2018.04                 加拿大麦吉尔大学 (QS世界排名32) 机械学院  直博  GPA: 3.94/4  
2008.09 - 2012.07                 北京航空航天大学 机械工程及自动化学院 学士 学院排名：6/214  
2011.09 - 2012.03                 意大利米兰理工   机械学院研究生院 交换生
项目经历
2021-2022 航天八院-上海交大联合基金 “星载平面天线二维高效折展机构综合技术研究”        负责
2021-2024 国家自然科学基金面上项目“强耦合并联驱动多自由度波浪能捕获机理及损失规律研究”参与
2015-2019加拿大自然科学与工程研究委员会(NSERC)，Discovery Grants Program，“Design and Control of Mechanical Systems”  






  

参与
科研经历
· 多运动模式高运动性能张拉整体机器人          上海交大重大装备课题组        2020.01至今

· 星载平面天线二维高效折展机构综合技术研究    上海交大重大装备课题组        2020.01 至今
· 强耦合并联驱动多自由度波浪能捕获机构
上海交大重大装备课题组        2020.02 至今
· 并联机构、串联机构、可展机构的理论与应用    上海交大重大装备课题组        2018.09 至今
· 六自由度并联机构的分析与优化设计            麦吉尔大学智能机器人实验室  2013.09-2018.04             
· 六自由度串联机械臂运动学问题                麦吉尔大学智能机器人实验室  2017.05-2017.12
科研成果 (机构学领域顶刊、一作SCI Q1区8篇)
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获奖及荣誉
2013 - 2018                       麦吉尔大学工程博士奖学金（MEDA）
2011 - 2012                       北航机械工程及自动化学院综合素质十佳
2010 - 2011                       北京航空航天大学校级三好学生，机械学院大班团支书
2009 - 2010                       北航学习优秀奖一等奖学金，北京航空航天大学校优秀生
2007 - 2008                       河北省省级三好学生 
研究兴趣
机构与机器人学：移动机器人、跳跃机器人、张拉整体机器人的创新设计及其智能控制； 并联机构、可展机构、折纸机构的设计、分析与控制；机构的运动学、动力学

