
邢宏军
性别：男 · 出生日期：1992.10.08

籍贯：安徽省马鞍山市 · 政治面貌：中共党员
单位：南京航空航天大学航天学院
职称：副研究员 · 职务：博士生导师

办公室：D11-A209 · 邮箱：xinghj@nuaa.edu.cn

教育背景
哈尔滨工业大学，机电工程学院，航空宇航科学与技术，工学博士 2017.09 - 2022.07

• 学位论文：面向救灾任务的轮式移动作业机器人柔顺控制及遥操作 (全文)

• 导 师：丁亮 教授

阿尔伯塔大学，电子与计算机工程学院，机械电子工程，CSC公派联培博士 2019.10 - 2021.04
• 研究方向：轮式移动机械臂冗余控制及遥操作研究

• 合作导师：Mahdi Tavakoli 教授

哈尔滨工业大学，机电工程学院，航空宇航制造工程，工学硕士 2015.09 - 2017.07
• 学位论文：基于主被动柔顺的机器人旋拧阀门作业研究 (全文)

• 导 师：丁亮 教授

哈尔滨工业大学，机电工程学院，飞行器制造工程，工学学士 2011.09 - 2015.07
• 学位论文：驱动与传动分离式阀门旋拧装置设计

• 导 师：丁亮 教授

工作经历
南京航空航天大学航天学院，博士研究生导师 2025.07 -至今

南京航空航天大学航天学院，硕士研究生导师 2022.12 -至今

南京航空航天大学航天学院，副研究员 2022.07 -至今

研究领域
• 移动操作机器人：面向星球探测、国防、工业、医疗等场景完成机器人建模、运动规划及控制等。

• 冗余机器人系统：设计面向多目标、多约束场景的冗余机器人运动优化方法，提高作业性能。

• 机器人柔顺控制与遥操作：针对机器人-环境交互、人机协作场景，设计柔顺接触、远程控制策略等。

• 机器人模仿/示教学习：结合机器学习，通过模仿人类行为提升机器人的自主决策、规划与运动性能。
• 机器人集群运动规划与控制：包括地面移动机器人集群、空中无人机集群以及地空协同集群等。

• 地图重建与机器人导航：结合图像特征匹配与辨识等技术实现三维地图重建或机器人运动实时引导。
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https://pan.baidu.com/s/1HULeaBkNm-E6-En3Md7sQA?pwd=1234
https://pan.baidu.com/s/14eO-OsPubWs5AkoxaWUxzQ?pwd=1234


科研项目
[1] ***大气采集与存储装置设计，横向项目 2025.11 - 2026.11

• 项目来源：深空探测实验室（天都实验室）
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研

[2] 面向智能组装的轮式移动双臂机器人柔顺控制研究，纵向项目 2025.12 - 2027.11
• 项目来源：先进制造智能化技术教育部重点实验室开放课题
• 批 准 号：KFKT202511
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研

[3] 月球探测移动作业机器人双主端半自主遥操作研究，纵向项目 2025.01 - 2027.12

• 项目来源：国家自然科学基金青年项目 C类 国家级
• 批 准 号：52405025
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研

[4] 轮足复合机器人刚柔耦合模型研究，横向项目 2024.10 - 2025.09
• 项目来源：哈尔滨工业大学
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研

[5] 面向建材搬运的月面移动双臂机器人车臂协同控制研究，纵向项目 2024.07 - 2025.12
• 项目来源：宇航空间机构全国重点实验室自研课题
• 批 准 号：2024ASM-ZY07
• 承担角色：主持
• 项目状态：结题

[6] 移动操作机器人运动学/动力学算法库软件优化及应用测试，横向项目 2024.07 - 2026.09
• 项目来源：广东汇博机器人技术有限公司
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研

[7] 星表着陆/移动机构设计与在轨操控的关键技术问题研究，纵向项目 2024.01 - 2025.12
• 项目来源：深空星表探测机构技术工信部重点实验室开放课题
• 承担角色：主持
• 项目状态：结题

[8] ***地图构建技术，纵向项目 2023.11 - 2025.11

• 项目来源：JKW 173领域基金 国家级
• 承担角色：主持
• 项目状态：结题

[9] 面向月球探测的轮式移动机械臂多边遥操作研究，纵向项目 2023.09 - 2024.09
• 项目来源：南京市 2023年度留学人员科技创新项目择优资助 C类
• 承担角色：主持
• 项目状态：结题

[10] 面向月球基地建设的轮式移动作业机器人在轨遥操作研究，纵向项目 2023.09 - 2026.08

• 项目来源：江苏省自然科学基金青年项目 省部级
• 批 准 号：BK20230889
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研

[11] 星球探测移动作业机器人多模式遥操作研究，纵向项目 2023.01 - 2024.12
• 项目来源：机器人技术与系统全国重点实验室开放基金
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• 批 准 号：SKLRS-2023-KF-04
• 承担角色：主持
• 项目状态：结题

[12] 星球移动机器人组装调试及实验测试，横向项目 2022.11 - 2024.04
• 项目来源：哈尔滨工业大学
• 承担角色：主持
• 项目状态：结题

[13] 变时延工况下的轮式移动机械臂多边遥操作技术研究，纵向项目 2022.10 - 2024.12
• 项目来源：南京航空航天大学科研启动基金
• 批 准 号：1011-YAH22071
• 承担角色：主持
• 项目状态：在研
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学术兼职
期刊任职

• Biomimetic Intelligence and Robotics（BIRob）青年编委 2026.02 - 2027.02

• 《哈尔滨工业大学学报》青年编委 2025.11 -至今

• Robot Learning青年编委 2025.09 -至今

• 《机械与电子》青年编委 2025.07 - 2028.06

• 《无人系统技术》青年编委 2025.05 -至今

• 《信息与控制》青年顾问团专家 2025.03 -至今
• Frontiers in Robotics and AI – Robot Design – Advances and Challenges in Mobile Robot Design

and Control for Diverse Environments首席客座编辑 2023.12 - 2025.08

• Frontiers in Robotics and AI – Robot Design副主编 2022.11 -至今

项目/学位论文评审
• 全国研究生教育评估监测专家

• 全国本科毕业论文抽检评审专家

• 中国知网评审专家库专家

学术协会会员
• 中国机械工程学会高级会员

• 中国宇航学会高级会员

• IEEE会员

• 国际深空探测学会会员

• 中国自动化学会会员

• 中国航空学会会员

审稿人/Reviewer
• IEEE/ASME Transactions on Mechatronics
• Robotics and Computer-Integrated Manufacturing
• IEEE/CAA Journal of Automatica Sinica
• Mechanical Systems and Signal Processing
• Computers and Electronics in Agriculture
• IEEE Transactions on Automation Science and Engineering
• IEEE Robotics and Automation Letters
• Robotics and Autonomous Systems
• ISA Transactions
• Measurement
• Ocean Engineering
• Control Engineering Practice
• IET Control Theory & Applications
• Chinese Journal of Mechanical Engineering
• Scientific Reports
• Complex & Intelligent Systems
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https://www.frontiersin.org/research-topics/62060/design-and-control-of-mobile-robots
https://www.frontiersin.org/research-topics/62060/design-and-control-of-mobile-robots
https://www.frontiersin.org/journals/robotics-and-ai/sections/robot-design


• Journal of Intelligent & Robotic Systems
• Journal of Mechanical Science and Technology
• IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA)
• IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS)

• 信息与控制
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学术活动
[1] The 2025 17th International Conference on Graphics and Image Processing (ICGIP 2025)，
中国，南京 2025.11.07 - 2025.11.09

• 类型：技术委员会委员 (Technical Committee Member)

[2] The 5th International Conference on Robotics, Automation and Intelligent Control (ICRAIC
2025)，中国，成都 2025.10.31 - 2025.11.02

• 类型：分论坛主席 (Workshop Chair)

[3] 2025 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2025)，中
国，杭州 2025.10.19 - 2025.10.25

• 类型：分会场报告

[4] 中国宇航学会空间太阳能电站专业委员会 2025年学术交流会，中国，哈尔滨 2025.08.08 -
2025.08.10

• 类型：参会

[5] 第六届中国机器人学术年会，中国，长沙 2025.08.01 - 2025.08.03
• 类型：参会

[6] 青年科学家成果转化暨具身智能高质量发展研修会，中国，上海 2025.06.27 - 2025.06.29
• 类型：特邀科学家

[7] 第五届中国机器人学术年会，中国，西安 2024.08.02 - 2024.08.04
• 类型：参会

[8] 2021 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2021)，捷
克共和国，布拉格 (线上) 2021.09.27 - 2021.10.01

• 类型：分会场报告

[9] 2020 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2020)，美
国，拉斯维加斯 (线上) 2020.10.25 - 2020.10.28

• 类型：分会场报告

[10] 2016 International Conference on Advanced Robotics and Mechatronics (ICARM 2016)，中
国，澳门 2016.08.18 - 2016.08.20

• 类型：分会场报告

[11] 2016 IEEE International Conference on Mechatronics and Automation (ICMA 2016)，中国，
哈尔滨 2016.08.07 - 2016.08.10

• 类型：分会场报告
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学生培养
• 协助指导博士研究生 1名，已毕业 0名。
• 指导硕士研究生 7名，已毕业 0名。
• 协助指导硕士研究生 1名，已毕业 1名。
• 指导本科生 15名，已毕业 9名。

学生荣誉
[1] 2025年 “华为杯”第二十二届中国研究生数学建模竞赛三等奖

• 获奖人：黄锐祥

[2] 2025年硕士研究生国家奖学金
• 获奖人：徐宇哲

在读博士研究生

刘彦清

专 业：机械（协助指导）
研究方向：轮式移动机器人运动规划与控制
入学时间：2025年 4月
本硕院校：长春工程学院/南京航空航天大学
邮 箱：liuyanqing00@nuaa.edu.cn

在读硕士研究生

丁玲

专 业：航空宇航科学与技术
研究方向：多源感知融合
入学时间：2025年 9月
本科院校：南京航空航天大学
邮 箱：NUAA_dingling@163.com

杨宇琦

专 业：航空宇航科学与技术
研究方向：移动作业机器人多边遥操作
入学时间：2025年 9月
本科院校：南京航空航天大学
邮 箱：yangyuqinuaa@163.com

黄锐祥

专 业：机械
研究方向：轮足复合机器人运动控制
入学时间：2025年 9月
本科院校：武汉科技大学
邮 箱：18437685932@163.com
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谢宇燕

专 业：机械
研究方向：地外天体大气采样封装及存储
入学时间：2024年 9月
本科院校：南京航空航天大学
邮 箱：xieyuyan@nuaa.edu.cn

谢毅

专 业：机械
研究方向：移动双臂机器人协调运动规划及控制
入学时间：2024年 9月
本科院校：南昌航空大学
邮 箱：yixie10pony@163.com

王泽平

专 业：机械
研究方向：无人机集群运动规划与编队控制
入学时间：2024年 9月
本科院校：天津大学
邮 箱：2309558260@qq.com

徐宇哲

专 业：航空宇航科学与技术
研究方向：星球探测移动机械臂运动规划及控制
入学时间：2023年 9月
本科院校：中国民航大学
邮 箱：xuyuzhe@nuaa.edu.cn

在读本科生

何昕芮

专 业：航空航天工程
毕业课题：面向智能组装的轮式移动双臂机器人柔顺控制研究
入学时间：2022年 9月
邮 箱：17723086566@163.com
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周奕帆

专 业：航空航天工程
毕业课题：高速飞行器大气采集系统采样效率研究
入学时间：2022年 9月
邮 箱：1528331570@163.com

高怡凡

专 业：航空航天工程
毕业课题：基于最优规划算法的无人机路径设计与应用研究
入学时间：2022年 9月
邮 箱：tyuiopghjkl159@163.com

刘安琦

专 业：航空航天工程
毕业课题：面向复杂场景抓取任务的移动机械臂模仿学习研究
入学时间：2022年 9月
邮 箱：152210117@nuaa.edu.cn

付雲东

专 业：航空航天工程
毕业课题：考虑位形优化的双移动机械臂协同搬运研究
入学时间：2022年 9月
邮 箱：fyd06281119@163.com

石子杰

专 业：航空航天工程
毕业课题：基于安全引导 RRT的机器人路径规划算法研究
入学时间：2022年 9月
邮 箱：2898359715@nuaa.edu.cn

已毕业硕士研究生

刘彦清

专 业：电子信息（协助指导）
毕业论文：大规模城市场景三维重建及轮式移动机器人运动控制研究
在校时间：2022年 9月–2025年 3月
获得学位：工学硕士学位
毕业去向：升学至南京航空航天大学航天学院
本科院校：长春工程学院
邮 箱：liuyanqing00@nuaa.edu.cn
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已毕业本科生

张旭阳

专 业：航空航天工程
毕业论文：面向负载搬运的轮式移动机械臂运动控制研究
在校时间：2021年 9月–2025年 6月
获得学位：工学学士学位
邮 箱：1521zxy@nuaa.edu.cn

邹新强

专 业：航空航天工程
毕业论文：六足机器人步态规划与动力学建模研究
在校时间：2021年 9月–2025年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至国防科技大学空天科学学院
邮 箱：152110123@nuaa.edu.cn

孙义博

专 业：航空航天工程
毕业论文：轮式移动机器人轨迹跟踪与运动控制界面设计
在校时间：2021年 9月–2025年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至国防科技大学空天科学学院
邮 箱：ai-steven@nuaa.edu.cn

孟立骥

专 业：航空航天工程
毕业论文：大气采集系统中的多源信息融合与硬件控制设计
在校时间：2021年 9月–2025年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至北京理工大学宇航学院
邮 箱：m18035419200@126.com

谢宇燕

专 业：航空航天工程
毕业论文：仿鸟飞行器机构设计及运动规划研究
在校时间：2020年 9月–2024年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至南京航空航天大学航天学院
邮 箱：xieyuyan@nuaa.edu.cn

王嘉婕

专 业：航空航天工程
毕业论文：融合多约束的无人机集群路径规划研究
在校时间：2020年 9月–2024年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至北京理工大学宇航学院
邮 箱：878060212@qq.com
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李晨

专 业：航空航天工程
毕业论文：面向星球探测的轮式移动机械臂建模及运动规划研究
在校时间：2020年 9月–2024年 6月
获得学位：工学学士学位
邮 箱：1074950214@qq.com

雷滨

专 业：航空航天工程
毕业论文：面向在轨服务的冗余机械臂运动规划技术研究
在校时间：2019年 9月–2023年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至西北工业大学航天学院
邮 箱：leibin@mail.nwpu.edu.cn

周忠歌

专 业：长空创新班（工科试验班）
毕业论文：轮式移动机械臂系统建模与运动规划研究
在校时间：2019年 9月–2023年 6月
获得学位：工学学士学位
毕业去向：升学至哈尔滨工业大学机电工程学院
邮 箱：zhouzge@foxmail.com
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个人荣誉

[1] 江苏省航空航天学会青年科技奖提名奖 2026.01
[2] Sensors期刊 “编辑推荐论文”奖 (证书) 2025.06
[3] 第十届中国科协 “青年人才托举工程”项目 2025.03
[4] 南京航空航天大学 “长空之星”荣誉称号 2024.07
[5] 南航 “企业项目式”实习优秀指导教师奖 (证书) 2023.12
[6] 南京市留学人员科技创新项目择优资助计划 2023.09
[7] 江苏高校 “青蓝工程”优秀教学团队 (航天器结构与机构技术)核心成员 2023.04
[8] 南航百强创新团队 (航天器先进结构机构与控制团队)核心成员 2023.01
[9] 哈尔滨工业大学优秀毕业生 2022.05

[10] 中国机械工程学会优秀论文奖 (证书) 2020.10
[11] 哈尔滨工业大学优秀毕业生 2015.05
[12] 第九届全国周培源大学生力学竞赛三等奖 2013.08
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学术成果

期刊论文 (#示共同作者，∗表示通讯作者)
[1] Hongjun Xing∗, Yundong Fu, Yanqing Liu, Yuqi Yang, Jinbao Chen. A Unified Framework for Load Capacity

Optimization and Compliant Cooperative Manipulation of Dual Wheeled Mobile Manipulators, Machines,
2026. (SCI, IF: 2.5/2025) (Accepted)

[2] Hongjun Xing∗, Weihua Li, Mojtaba Sharifi, Yuan Yang. Editorial: Advances and challenges in mobile robot
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