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科研工作基本情况：

主持了国家自然科学基金面上项目“煤矿移动传感网络中机器人的节点规划

与控制方法研究”（2016-2019，61572185）、“基于多机协调和宏微视觉的微装

配机器人理论和技术研究”（2010-2012，60975069）、湖南省自然科学省市联

合基金“电解槽多参数监测与信息融合故障诊断系统研究”（2010-2012，

10JJ9010）等省部级项目 8 项。以第一作者在《Recent Advances in Electrical &

Electronic Engineering》、《仪器仪表学报》、《传感技术学报》等国内外重要学术

期刊和国际会议发表论文 30余篇。获湖南省科技进步二等奖 1项、三等奖 1项，

湘潭市科技进步一等奖 1项，中国仪器仪表学会科学技术三等奖 1项，申请发明

专利 3项。

承担的部分科研项目：

[1] 国家自然科学基金面上项目“煤矿移动传感网络中机器人的节点规划与控制

方法研究”，项目负责人（编号：61572185；研究年度：2016-2019）

[2] 国家自然科学基金面上项目“基于多机协调和宏微视觉的微装配机器人理论

和技术研究”，项目负责人（编号：60975069；研究年度：2010-2012）

[3] 湖南省科技计划项目“面向煤矿移动传感网络的机器人节点规划与控制方法

的研究”，项目负责人（编号：2014GK3160；研究年度：2014-2015）

[4] 湖南省自然科学省市联合基金“电解槽多参数监测与信息融合故障诊断系统

研究”，项目负责人（编号：10JJ9010；研究年度：2010-2012）



[5] 湖南省科技计划项目“电解槽多参数监测与智能健康诊断系统研究”，项目负

责人（编号：2009GK3102；研究年度：2009-2011）

[6] 湖南省自然科学基金重点项目“煤矿救援群机器人系统关键技术研究”，主要

完成人（编号：13JJ8014；研究年度：2013-2015）
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