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	申请理由
（包含思想品德、学习成绩、科研成果、获奖、社会实践等情况）
	一、学习成绩：

单科成绩：智能制造工程前沿：83，数理统计理论与方法：86，现代制造工程：93，数值分析：78，新时代中国特色社会主义理论与实践：87，自然辩证法概论：90，综合英语：85，现代控制系统：94，论文写作与学术规范：88，机器人技术及应用：87，深度学习：90，心理学与生活：88。平均分：87.4
二、2023.09.01至2025.08.31期间，科研成果如下：

1、SCI期刊论文(导师：Li YQ)：
[1] Huang J (黄杰), Li YQ*, et al. Autologous variable stiffness soft finger based on cross-layer jamming for multimode grasping[J]. IEEE Robotics and Automation Letters, 2025; 10(2): 1178-1185. Q1.
[2] Xia JT, Huang J (黄杰), Li YQ*, et al.
Discrete Pneumatic-Tendon-Coupled Actuators with Interconnected Air Circuit for Untethered Soft Robots[J]. Advanced Intelligent Systems, 2025; 7(4): 2400533. Q1.
2、科研奖励：
[1] NSCC2025 最佳论文提名奖，Huang J (黄杰), Li YQ*, “Autologous variable stiffness soft finger based on cross-layer jamming for multimode grasping”. 

[2] Wiley China Excellent Author Program (威利中国优秀作者奖).
3、科研比赛：

[1]中国第九届软体机器人大会创新设计竞赛一等奖，“基于气腱耦合驱动的多模式软体抓手”，参赛队员：黄杰、申凌瑞、蔡清乾、夏九天；指导老师：李云泉。
4、专利(导师：李云泉)：
[1] 李云泉;黄杰;蔡清乾;申凌瑞. 一种变刚度软体手指铰链机构、软体机械手及其工作方法: 202510139265.8[P]. 2025-04-08.

[2] 李云泉;申凌瑞;黄杰;蔡清乾. 一种基于气腱耦合驱动的自感知变刚度弹性单元及机械手:  202520736772.5[P]. 2025-06-03.
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