
张兆鹏
zhangzp@mail.nankai.edu.cn 1363 048 2195 cheungsiupaang.github.io

个人基本情况

◦ 博三在读, 每周可实习 4 天以上, 可连续实习至少 4 个月

◦ 研究方向: 运动规划, 运动控制, 任务规划, 无人机, 飞行机械臂等

教育背景

南开大学, 人工智能学院, 自动化专业, 学士 2017.9–2021.6
专业成绩排名: 2/41, 主修课程: 机器人学、强化学习、机器视觉、人工智能导论、控制理论等
南开大学, 机器人与信息自动化研究所, 控制科学与工程, 硕博连读 2021.9–2027.6
研究方向: 受限空间中飞行机械臂的视觉伺服控制、运动规划与任务规划, 导师: 韩建达教授

科研与项目经历

飞行机械臂的长时序任务规划

◦ 项目描述: 研究飞行机械臂在受限空间中执行长时序任务的规划方法, 包括任务分解、运动规划等方面

2025.12–至今

未知环境中飞行机械臂的自主导航与避障

◦ 项目描述: 现有方法通过收缩机械臂来实现飞行机械臂在受限空间中的避障, 但该种方案运动效率较低
◦ 解决方案: 集成 Livox Mid360 激光雷达与 Fast-LIO 算法实现对自身定位与环境的感知, 使用混合 A* 等路
径搜索算法, 以及基于多项式与 B 样条曲线的轨迹优化方法, 利用 NLopt 优化库进行优化问题解算, 实现飞
行机械臂在受限空间中的快速轨迹生成及自主导航

2024.9–2025.11

飞行机械臂操作类任务的运动规划与控制

◦ 项目描述: 针对飞行机械臂在执行操作任务时的避障与稳定性问题, 研究其运动规划与控制方法
◦ 解决方案: 利用 BiRRT 算法在系统构型空间中进行全身路径搜索, 利用基于 MINCO 的轨迹优化方法生成
无碰撞轨迹并在受限环境中完成了飞行抓取任务的实验验证; 以及协助研究飞行机械臂执行飞行锤击任务
的运动规划方法, 并成功实现飞行锤击任务

2023.6–2024.8

飞行机械臂的鲁棒控制与视觉伺服控制

◦ 项目描述: 机械臂赋予无人机主动作业能力, 但其运动控制较为复杂, 尤其机械臂运动会对无人机造成扰动
◦ 解决方案: 搭建 Gazebo 仿真模型及飞行机械臂硬件系统, 使用基于前馈补偿的控制方法实现了飞行机械臂
的鲁棒控制, 代码已在 GitHub 上开源; 提出了一种基于分层运动分解的飞行机械臂视觉伺服控制方法, 将
运动分解为视觉伺服与动力学控制两层, 实现了对飞行机械臂的鲁棒视觉伺服控制

2022.3–2023.5

论文成果

An End-Effector-Oriented Coupled Motion Planning Method for Aerial Manipulators in Constrained Environments, IEEE/ASME
Transactions on Mechatronics 发表, 第一作者, 代码已开源
A Safety-Aware Motion Planning Framework with Goal State Generation for Aerial Manipulation in Constrained Environments, IEEE
Transactions on Industrial Electronics 在审, 第一作者
Real-time Whole-body Motion Planning for Aerial Manipulators Without Pre-built Maps, IEEE/ASME Transactions on Mechatronics
在审, 第一作者
An Impact Mitigation Strategy in Hammering Tasks for Aerial Manipulator: Analyses and Experiments, IEEE/ASME Transactions
on Mechatronics 发表, 第二作者

技能

编程语言: C++, Python, MATLAB/Simulink
机器人软件: ROS, Gazebo, RViz, NLopt, CasADi, PCL
机器人硬件: PX4 飞控, Robotis Dynamixel 舵机, Intel RealSense 相机, Livox Mid360 激光雷达
机器人理论：正/逆运动学, 微分平坦, 运动规划, 运动控制, A*/RRT 等路径搜索算法, BSpline, MINCO 等优化方法
语言能力：中文 (母语), 英语 (CET-6, 461)
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