“智能移动机器人”跨学科学程实施方案（试行）

学程名称：智能移动机器人
主题简介：智能移动机器人是集环境感知与分析、行为控制与执行等于一体的复杂动力系统，需要传感技术、通信技术、信息处理、柔性结构、自动控制、智能决策等的多学科交叉和技术融合，是AI4S的重要应用领域之一，如互联网技术一样将对人类未来产生革命性的影响。为鼓励学生开展原创性实践探索，培养有志于未来智能移动机器人研究的创新人才，由复旦大学智能机器人研究院、航空航天系、信息科学与工程学院、计算机科学技术学院联合推出智能移动机器人学程项目。
学程目的是为学生提供较为系统的智能移动机器人相关的基础知识课程，通过实践项目的训练，使其初步具备智能移动机器人设计和研究所需的基本能力和知识架构。主要内容包括：
· 由智能机器人研究院、航空航天系、信息学院、计算机学院老师开设的学程课程；
· 由智能机器人研究院、航空航天系、信息学院等院系老师指导的实践项目；
· 邀请本领域国内外著名学者和行业专家围绕智能移动机器人前沿技术和学术研究开展科创活动。
1. 实施对象：本校一至四年级本科生。
2. 先修课程：高等数学（含微积分和线性代数）、有程序设计学习经历。
3. 学程证书申请要求：
1) 在附录中所列的学程课程中，至少修读18个学分，课程门数不少于6门；必修课程为：机器人学导论、理论力学、机电系统原理及实践，计11学分；
2) 必须参加与学程相关的学术或科创活动，完成一项经学程导师组评定合格的项目工作报告，成果可认定为实践类课程“大学生创新实践A/B/C/D”或“大学生创新创意创业实践A/B”。
4. 申请人在本科阶段达到上述要求，可向学校申请“智能移动机器人”学程证书。
5. 如需咨询本学程有关问题，请联系航空航天系唐国安教授:tangguoan@fudan.edu.cn。

附录：“智能移动机器人”学程课程及替换方案
	课程类型
	课程代码
	课程名称
	学分/
周学时
	实验实践学分
	开课
学期
	课程负责教师
	授课教师
所在院系
	可替换课程及相应学分
（选修以下课程后可免修本表第3列中相应的学程课程）
	备注

	基础课
	MECH130128
	机电系统原理及实践
	3/3
	2
	春、秋
	唐国安   郭明旻
	航空航天系
	
	必修

	
	ATMO130042
	理论力学
	4/4
	0
	秋
	崔  升
	航空航天系
	MECH130139理论力学（4分） 
	

	
	INFO130371
	机器人学导论
	4/4
	2
	秋
	方虹斌
	智能机器人研究院
	
	

	模块1：机械结构
	[bookmark: OLE_LINK1]MECH130129
	弹性结构的力学基础
	3/4
	2
	秋
	陈禹臻
徐  凡
	航空航天系
	MECH130088材料力学（3分）+ MECH130140弹性力学（3分）
	至少选修1门

	
	INFO130398
	先进机器人与自动化
	3/3
	1.5
	秋
	郭士杰
	智能机器人研究院
	
	

	
	INFO130370
	机械设计
	3/4
	2
	春
	张晓旭
	智能机器人研究院
	
	

	模块2：智能控制
	INFO120011
	电子系统导论
	3/3
	3
	春
	冯  辉
	信息科学与工程学院
	
	至少选修1门

	
	INFO130358
	人工智能导论
	4/4
	2
	春
	危  辉
	计算机学院
	
	

	
	INFO130310
	自动控制原理
	4/4
	2
	秋
	齐立哲
	智能机器人研究院
	
	

	实践课
	INNO115013- INNO115016
	大学生创新实践
A/B/C/D
	1-8
	1-8
	春、秋
	
	创新创业学院
	
	至少选修1门

	
	INNO115005- INNO115006
	大学生创新创意创业实践A/B
	1-2
	1-2
	春、秋
	
	创新创业学院
	
	


[bookmark: _Hlk168558448]注： “大学生创新实践A/B/C/D”和“大学生创新创意创业实践A/B”系列课程为认定制，非选课制，不实际开课。学生在指定高水平创新实践活动（国自然青年项目及FDUROP等科研训练项目、高水平学科竞赛、创新创业比赛及项目、发表论文或者取得专利等）中取得优秀成果的，经本人申请、院系审核、学校评审，可以按规定择优认定“大学生创新实践”系列课程学分（详见教务处主页上的相关规定）。

建议修读顺序：
1、 机电系统原理与实践（MECH130128）、理论力学（ATMO130042）
2、 机器人学导论（INFO130371）
3、 模块1：机械结构、模块2：智能控制
4、  “大学生创新实践A/B/C/D”或“大学生创新创意创业实践A/B”系列课程

