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部门
机械工程学

院
姓名 褚振忠 一级学科 工学 最后学历 博士研究生毕业

出生年月 1986-01 性别 男 岗位性质 教师
最高

学位
工学博士学位

最高学位

取得时间 
2013-03

申报职务 教授 现职务 副教授 任现职务年月 2018-07

年度考核

情况
2018年 2019年 2020年 2021年 合格 2022年 优秀

海外经历

产学研践习经历及

学生工作经历
2019-06至2016-09班主任

近五年个人主要工作业绩统计

论

文

著

作

分类分级

及排名 
A1 A2 A3 B

第1作者 0 3 6 0

唯一通讯

作者
0 0 0 0

专

著

、

教

材

级别及编撰数 省市统编教材 公开出版教材 教学参考书 专著

主编 0 0 0 0

副主编 0 0 0 0

科

研

奖

励

获奖及排名 国家级 省部级

项目数

(排名前6位)
0 0

任现职以来主持（第一负责人）科研项目统计

研

究

项

目

与

经

费

项目类型及经

费�
国家级 省部级 地市级及以下 横向

项目数 4 1 0 1

到款经费(万元

)
324.89 80 0 0

一、近五年第一作者或唯一通讯作者公开发表的重要论文清单

序

号
论文名称 刊物名称 发表时间

收录转载

类型
收录号 论文分级 本人排序

1

A fault diagnosis method for

 underwater thruster based 

on RFR-SVM

Proceedings 

of the 

Institution 

of Mechanical

 Engineers, 

Part M: 

Journal of 

Engineering 

for the 

Maritime 

Environment 

2022-05-29 SCI收录
000797863800

001
A3 第一作者



2

Path Planning Based on Deep 

Reinforcement Learning for 

Autonomous Underwater 

Vehicles Under Ocean Current

 Disturbance

IEEE 

Transactions 

on 

Intelligent 

Vehicles 

2023-02-01 SCI收录
000928220400

013
A2 第一作者

3

An adaptive RBF-NMPC 

architecture for trajectory 

tracking control of 

underwater vehicles

Machines 2021-05-02 SCI收录
000654144000

001
A3 第一作者

4

Observer-based adaptive 

neural sliding mode 

trajectory tracking control 

for remotely operated 

vehicles with thruster 

constraints

Transactions 

of The 

Institute of 

Measurement 

and Control 

2021-06-01 SCI收录
000682913200

001
A3 第一作者

5

Observer-based fault 

detection for magnetic 

coupling underwater 

thrusters with applications 

in jiaolong HOV

Ocean 

Engineering 
2020-05-01 SCI收录

000551161000

036
A3 第一作者

6

Motion control of unmanned 

underwater vehicles via deep

 imitation reinforcement 

learning algorithm

IET 

Intelligent 

Transport 

Systems 

2020-07-01 SCI收录
000545971300

015
A3 第一作者

7

Adaptive trajectory tracking

 control for remotely 

operated vehicles 

considering thruster 

dynamics and saturation 

constraints

ISA 

Transactions 
2020-05-01 SCI收录

000532697600

003
A2 第一作者

8

Fault reconstruction using a

 terminal sliding mode 

observer for a class of 

second-order MIMO uncertain 

nonlinear systems

ISA 

Transactions 
2020-02-01 SCI收录

000525754600

006
A2 第一作者

9

Three-dimensional trajectory

 tracking control of 

underactuated autonomous 

underwater vehicles

International

 Journal of 

Vehicle 

Design 

2020-05-01 SCI收录
000669935600

002
A3 第一作者

二、近五年作为主编（排名前3位）公开出版学术专著、教材、教学参考书情况

序

号
著作/教材名称 出版机构 著作/教材类别 出版日期 作者类别 作者排序

总量/本人完成量

（万字）

1
水下机器人推进器故障诊

断与容错控制
海洋出版社 专著 2022-02-01 第一 25.9/0

三、近五年作为主要完成人（排名前6位）获得省部级及以上科研奖励情况

序

号
奖励名称 奖励奖种 奖励级别 获奖等级 获奖年份 本人排序 颁奖单位

四、近五年作为第一完成人获发明专利情况

序

号
专利名称 专利类型 申请时间 授权时间 个人排序

1 一种小型大扭矩水下舵机 国家发明 2018-06-22 2019-06-18 第一

2 一种集成式水下舵机装置 国家发明 2017-10-22 2019-06-18 第一

五、近五年决策咨询专报情况

序

号
作者排序 反馈时间 提交时间 专报利用情况 最高采纳机关级别 内参刊载级别

最高批示领导

级别



六、任现职以来主持科研项目（纵向）情况

序

号
项目名称 项目来源

合同经费

（万元）

到款经费

（万元）
起止日期 完成情况 本人排名 项目级别

1
深海潜器热液区自主作业关键技

术研究 

国家自然科学

基金委员会
328.39 101.89

2021-01-01至

2024-12-31
未结题 第一 国家级B

2
水下机器人动力推进系统故障诊

断与容错控制 

国家自然科学

基金委员会
73.24 29

2022-01-01至

2025-12-31
未结题 第一 国家级C

3
自主式深海潜水器的故障控制和

安全设计的关键科学问题

国家自然科学

基金委员会，

重点基金项目

。

80 80
2019-01-01至

2023-12-31
未结题 第一 国家级C

4
自然灾害损伤水工建筑物水 下

应急检测与处置关键技术 装备

科技部国家重

点研发计划，

课题四子课题

（备注：我同

时参加课题四

、课题五，其

中课题四参与

项目经费114万

元）

114 114
2020-11-01至

2024-04-30
未结题 第一 国家级C

5
水下机械手非合作动态目标 自

动识别与抓取的关键技术研究

上海市科学技

术委员会
80 80

2019-04-01至

2022-03-31
已结题 第一 省部级B

七、任现职以来主持科研项目（横向）情况

序

号
项目名称 项目来源

合同经费

（万元）

到款经费

（万元）
起止日期 完成情况 本人排序

1 4000m深水精密舵机
中国科学院声

学研究所
13.2 0 2023-03-30至 未结题 第一

八、任现职以来主持科研项目（JG）情况

序

号
项目名称

项目

来源

合同经费

（万元）

到款经费

（万元）
起止日期 完成情况 本人排序

项目

类别
项目级别


