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2005 年 8 月博士毕业于燕山大学机械电子工程专业。先后主持国

家自然科学基金项目、山东省重点研发计划（公益类）、山东省自然

科学基金和山东省中青年科学家奖励基金等项目。出版学术著作 2

部，主编本科教材 6 部，授权发明专利 16 项，发表论文 70 余篇。分

别获得中国机械工业科学技术二等奖 1 项、山东省科技进步三等奖 2
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士生工程教育改革，主持 
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山东科技大学“教学名师”、“优秀教师”、“我心目中的好老师”、
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