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	智能感知与机器人控制微专业招生简章
	1.前言
	为响应国家创新驱动发展战略，面向智能感知与机器人控制领域的人才需求，合肥工业大学联合科大讯飞、深圳埃
	2.培养目标
	本专业面向国家和社会发展需求，适应智能感知、机器人技术发展新形势及多学科交叉融合需要，以多元化创新人
	3.专业特色
	行业需求引领：紧密围绕国家战略和新兴产业需求，聚焦智能感知与机器人领域，培养适应未来科技发展的创新型
	产学研赛融合：联合科大讯飞、埃夫特机器人、地瓜机器人等头部企业，构建“课程-实验-竞赛-项目”一体化
	做中学、学中做：以工程项目驱动教学，将理论教学与实战训练结合，注重知识、能力与素质协同发展，培养解决
	师资队伍保障：依托仪器科学与光电工程学院和电气与自动化工程学院，组建跨学科教学团队，教师队伍的结构层
	4.培养方法
	5.课程体系
	本微专业课程设置突出多学科交叉特色，融入企业真实案例与项目实践，构建了"基础理论-核心技术-综合实践
	课程体系如下：
	课程简介：
	①机器人基础
	机器人学是研究机器人设计、制造、感知、规划、控制及智能交互等技术的交叉学科，涉及机械工程、计算机科学
	② 智能传感与控制
	智能传感与控制技术是现代科技革命和信息社会的重要基础，是智能感知与机器人控制不可缺少的重要组成部分。
	③ 机器视觉与人工智能
	本课程是面向“智能感知与机器人控制”微专业的前沿交叉课程。课程以机器视觉能力的实现为核心，整合图像处
	④ ROS机器人编程
	本课程以机器人操作系统ROS（Robot Operating System）的编程应用为核心，ROS
	⑤ 机器人感知与控制实践
	本课程以机器人的感知原理和控制策略为主线，覆盖传感器数据采集、信号处理、运动控制、路径规划、智能决策
	6.招生对象
	按照智能感知与机器人控制微专业知识体系特点，微专业招生对象主要面向我校机械类、能源类、交通类、电子类
	7.师资阵容（部分）
	夏豪杰，博士，教授，博士生导师。2006年博士毕业任教于合肥工业大学仪器科学与光电工程学院，其中2
	张进，博士，教授，博士生导师。2001年于合肥工业大学获学士学位，2010年于天津大学工学博士学位
	黄云志，博士，教授，博士生导师。安徽省高端人才、安徽省教学名师、安徽省模范教师，兼任中国自动化学会理
	孙伟，博士，教授，博士生导师，现任电气与自动化工程学院副院长，IEEE 高级会员，IEEE PES
	潘成亮，博士，教授，博士生导师。仪器科学与光电工程学院教授，博士生导师，主讲本科生课程《传感技术与
	杨双龙博士，副教授，硕士生导师，从事风洞应变天平、机器人腕力传感器等应变式多维力传感器的动态特性与动
	李帷韬，博士，教授，博士生导师，Industrial Artificial Intelligenc
	许水清，博士，副教授，博士生导师/硕士生导师。美国数学学会评论员，中国自动化学会车辆控制与智能化专
	宋仁成，博士，教授，博士生导师，IEEE Senior Member，安徽省数字健康产业研究院技术带
	李畅，博士，副教授，硕士生导师。2018年3月获得华中科技大学工学博士学位，2018年4月入职合肥
	党学明，博士，副研究员，硕士生导师，1992.09–1997.07，就读于中国科学技术大学精密机械
	舒双宝，工学博士，博士后，仪器科学与光电工程学院副教授，安徽省教坛新秀，主讲本科生课程《精密运控控
	韩亮，博士，副研究员，硕士生导师，黄山青年学者学术骨干，江淮前沿技术协同创新中心双聘专家，安徽省人
	8、考核方式
	计划招生数45人，报名成功后学院统一安排面试，根据最终的报名人数酌情安排笔试。
	9、 报名时间及方式 
	请同学们在7月1日至7月11日在教学系统报名，具体报名流程见附件。
	10、联系方式
	咨询电话：0551-62901513
	线上咨询：QQ群号1035565465
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