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加强党员建设
参加党团建设活动

投身公益服务活动
品德修养、道德情操

参加社会实践活动
时事热点、社会动态

组织班级政治理论学习
不忘初心、牢记使命





学习方面
学习新知识，拥抱新技术，开拓新视野
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对课上学习的相关知识进行了应用，

加深了对课本知识的理解，并从中

体会到合作与交流的重要性。

18次课内三级项目

对所学的到知识进行了综合考察，

锻炼了自学能力和动手能力，巩固

了所学知识。.

4次课内二级项目

了解了学科前沿技术，锻炼了与老

师沟通的能力，完成了从设计、加

工到调试完整的科研项目。

2次课外科研项目

开阔了视野，了解到了不同学科之

间的思维方式，锻炼了文笔，掌握

了论文所必要的格式。

2次数学建模比赛
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《液压伺服与比例控制系统》三级项目：轧机力伺服控制系统模拟

      根据老师所给参数进行数学建模，设计阀控缸电液力控制系统的传递

函数并绘制方框图，使用Matlab/Simulink软件对阀控缸电液力控制系统

进行仿真建模，通过给系统阶跃信号、三角波信号以及正弦信号，在试验

机上进行验证，对实验调试结果进行分析，验证设计方案是否达到了技术

要求。

《微型计算机原理及应用》三级项目：化肥颗粒度检测系统设计

使用光机电一体化设备，控制继电器（采用三个发光二极管代替）使

取料电机，振动物料输送器（步进电机代替），光源（采用一个发光二极

管代替）得电，验证得电后启动采集程序（采用三个发光二极管代替）。

实时监控三个继电器状态，若三者任一出现断电（采用开关代替）异常，

首先结束采集程序，然后关闭三个继电器，与此同时液晶显示屏时刻反映

程序工作的状态。

伺服力跟踪视频.mp4
微机原理视频.mp4
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《机电液一体化系统课程设计》二级项目：青蛙号机器人

新型气动爬行机器人采用气压驱动，需要三个电磁换向阀、八个电磁

行程开关，通过PLC提前设计好程序对机器人的动作进行控制，从而实现

机器人的前进、后退、左转、右转。

      结构：机器人由前进结构、支撑结构和转向结构组成，在前进时，支

撑缸伸出将前进机构A顶起脱离地面，然后前进缸伸出使前进机构A前进，

随后支撑缸缩回，前进机构A着地，前进缸再缩回，支撑机构B前进，机

器人恢复原始状态，完成一个前进动作周期。改变缸的动作顺序从而实现

机器人的后退、左转、右转。

       控制：分配了13个输入地址：3个气缸占用6个，颜色传感器的2个、

4个方向按钮和手动自动切换的按钮占用5个，分配6个输出地址分别为3

个换向阀的换向。通过输入信号的开与闭的配合从而控制机器人的动作。

成果转化：燕山大学“SMC气动机器人”一等奖
实用新型专利-一种新型气动爬行机器人

“青蛙号”机器人.mp4
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《大学生创新训练计划》项目：新型非接触式测厚仪

《大学生课外科研立项》项目：基于labview的新型非接触式检测仪

 首先对原有结构进行了评估和分析，通过查阅相关资料对其精度无法达

到所需要求提出了三点假设，通过实验与分析，得出板带本身无法对齐才

使精度无法达到要求，与传感器安装位置无关的结论。并设计了两代机构

实行功能，通过与厂家联系和一次次的打破与重建，最终机构选用多对传

感器通过滑块在导轨上水平移动，使上、下两个高精度激光传感器测量板

带上某点的厚度，通过将传感器的电信号转换为数字信号并接入计算机，

实现测量信号的实时传输、显示与保存，再测量多点厚度值，实现带材断

面形状的描述。

成果转化：实用新型专利-一种高精度非接触式多点测厚仪

新型测厚仪试验.mp4
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燕山大学第五届数学建模大赛：中国可轮耕土地分析及研究
文章中结合题目所给数据，并通过国家统计局官网查询相关数据，运用

灰色预测模型对国家财政收入、国家人口数量以及食粮产量未来几年的发展
趋势进行了合理分析，并对国家财政收入、国家人口数量以及食粮产量进行
了预测，将预测的数据和所给数据结合利用MATLAB列出了关于土地轮耕的
多元线性回归方程，找出可轮耕土地面积与几个影响因素之间存在的关系，
最终将各因素所预测的数据代入多元线性回归方程，对未来可轮耕土地的相
关问题进行预测。

2018 年高教社杯全国大学生数学建模竞赛：基于高温作业专业服装
设计的研究

在高温环境下工作时,工作人员需要穿着专用服装以避免灼伤。专用服装
通常由三层织物材料构成，记为I、II、III层，其中I层与外界环境接触，III层
与皮肤之间还存在空隙，将该空隙记为IV层。文章中基于热传递的偏微分方
程组模型、单目标规划的最优厚度模型和赋权单目标规划模型，确定了假人
皮肤外侧的温度变化情况，给出了不同情况下高温作业专业服装设计的方法。

成果转化：燕山大学 “世纪杯”大学生课外学术科技作品竞赛二等奖
遗憾：未取得成绩，并未进一步发表论文。
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本科毕业设计：5000kN粉末成型液压机

随着我国工业迅速的发展，伴随着“一带一路”以及“2020中国制

造”相关政策的出台，我国对粉末成型制品的需求量越来越大，要求的

质量也越来越高。

主要的任务是根据所给参数并参考文献，确实液压机的工艺流程，

设计系统原理图，根据压力和计算出的流量进行选型，然后将所涉及的

阀设计成阀块，完成阀块的装配，设计出油箱和泵站。最后将所设计的

液压原理图、阀块零件、阀块装配图、泵站、油箱用1张A1,4张A0图表

达出来。



气动机器人专利受理通知书 多点测厚仪专利受理通知书
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燕山大学SMC气动机器人一等奖

河北省“调研河北”活动三等奖
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大学生创新项目校级结题 大学生课外立项项目顺利结题 世纪杯” 学术科技作品竞赛二等奖



荣誉
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燕山大学三好学生 燕山大学优秀团支部 燕山大学自管会先进工作者

机械工程学院三好学生 机械工程学院优秀共青团员 机械工程学院社会实践先进个人





未来06



鞭策我前行的一句话：

最重要的事不是
我们当下的位置，
而是我们要前进
的方向。
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