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技术职称：教授
最高学位：博士
民    族：汉族
籍    贯：江西
办 公 室：信息学院楼C103
联系方式：13967182316
   Email: xujm@zjut.edu.cn

主要研究方向：机器人控制、电机驱动控制、工业互联网现场级通讯与控制
主要教学课程：《机器人建模与控制》、《运动控制系统》
简  历：
徐建明，教授，博士。2003年至今于浙江工业大学信息工程学院任教，现任信息工程学院机器人工程专业负责人。2002年和2008年毕业于浙江工业大学控制理论与控制工程专业，获硕士和博士学位。主持1项国家自然科学基金面上项目、1项浙江省重大专项、2项浙江省自然科学基金项目、2项浙江省科技厅计划项目，参与国家自然科学重点基金、863项目等多个科研项目的研究。获得中国轻工业联合会科技进步一等奖1项、中国自动化学会科技二等奖1项、浙江省科学技术二等奖3项。
主持的科研项目

1、国家自然科学基金面上项目：轨迹基元匹配的柔性迭代学习控制（61374103）.
2、浙江省重大科技专项：新一代高性能覆铜箔板全自动叠合拆解回流生产线的研制（2009C11058）.
3、浙江省自然科学基金项目：参考轨迹匹配的柔性迭代学习控制方法研究（LY13F030009）.
4、浙江省自然科学基金项目：数控机床进给伺服系统的交叉耦合鲁棒迭代学习控制策略研究（Y1090505）.
5、浙江省科技厅计划项目：数控机床与工业机器人一体化可扩展控制系统关键技术研究（2014C31107）.
6、浙江省科技厅计划项目：分布式传感和计算及其在复杂工业控制系统中的应用（2009R50007-14）.
7、浙江省高校优秀青年教师资助项目：鲁棒迭代学习控制策略研究.
8、浙江省教育厅科研计划项目：鲁棒非脆弱PID控制器设计及其应用研究（20040577）.
9、企业合作项目：支持Ethernet的高精度数据采集卡（XX-KF-[2007]022@）.
10、企业合作项目：储纬器速度跟踪控制算法设计（XX-[2013]008）.
11、企业合作项目：基于云端服务的铸造车间MES系统研发（XX-[2015]032@）. 

12、企业合作项目：注塑机物联网系统设计（KYY-HX-20170754）.
13、企业合作项目：储纬器电机控制算法软件开发（KYY-HX-20180592）.
14、企业合作项目：汽车充电枪操作机器人控制算法开发（KYY-HX-20190256）.
15、企业合作项目：基于EtherCAT的全电动注塑机控制器开发（KYY-HX-20190357）.
16、企业合作项目：工业以太网通讯电机驱动控制软件开发（KYY-HX-20200753）.
17、企业合作项目：网络化运动控制轨迹规划算法软件开发（KYY-HX-20211012）.
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授权的主要发明专利：
1、两轴数控系统的串级型迭代学习交叉耦合轮廓误差控制方法，ZL201110199670.7, 2013-1-23

2、基于误差分析的H∞反馈与迭代学习协调控制方法,ZL201210203097.7,2014-7-2

3、基于LabVIEW的运动工件分拣方法，ZL201310129367.9，2015-11-25

4、一种储纬器间歇储纬过程的迭代学习速度控制方法，ZL201310209759.6, 2016-2-17

5、一种基于H∞滤波的机械臂外力估计方法，ZL201410112717.5, 2017-6-23

6、电机伺服系统的分段滤波迭代学习控制方法, ZL201510257622.7, 2017-6-23

7. 一种XY运动平台的初次迭代控制信号提取方法, ZL201510445660.5, 2017-11-7

8. 一种迭代学习控制参考轨迹的优化匹配组合方法，ZL201510446408.6，2018-05-04

9. 基于Kabsch算法的NURBS曲线的变精度优化匹配方法 ZL201610369151.3, 2019-5-31

10. 基于时间尺度变换的初次迭代控制信号提取方法, ZL201610368327.3, 2019-7-26

11. 一种基于串联弹性执行器的六关节机械臂接触力控制方法, ZL201811167842.0, 2020-05-26

12. 基于Android手机IMU的机械臂示教方法，ZL201910280528.1，2020-07-28

