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方向1：人工智能科学计算
简介：围绕高精度流体仿真开展人工智能科学计算研究。流体控制方程是高维偏微分方程，针对传统数值计算仿真耗时、算力成本高昂的问题，设计神经网络模型来进行方程求解，学习数据驱动与物理约束的神经网络模型，实现不规则网格气动场快速预测，替代部分大规模数值模拟，降低仿真算力开销，探索大模型与智能科学计算的结合。本方向优先推荐具有人工智能、数学、力学背景的学生参与。
老师名单：蔡声泽百人计划研究员、许超教授


方向2：具身智能
简介：面向具身智能机器人走向真实世界的迫切需求，聚焦开放环境下机器人感知、理解、规划与操作中的关键问题，开展具身智能操作系统、基础模型与自主作业关键技术研究，重点探索统一硬件抽象、任务技能编排、多模态感知融合、具身模型协同推理、人机协同决策与安全执行、工业具身智能和具身智能安全，构建面向多形态机器人的通用软件底座，提升机器人自主适应环境、完成复杂任务和持续进化的能力。
老师名单：刘勇教授、冯冬芹教授、周建光教授、潘宇长聘副教授、吴维敏副教授、冯毅萍研究员、古勇副研究员、潘再生高级工程师、李鸿亮副研究员，张江宁百人计划研究员、陆耿虹百人计划研究员、吕佳俊专职研究员、张可鑫专职研究员


方向3:人工智能X机器人：建模、方法与应用
简介：浙江大学控制学院智能机器人团队长期开展人工智能与机器人交叉研究，在感知认知、规划控制、机器学习等方面积累深厚，形成机器人自主移动、感知操作、生物智能、智慧医疗四大方向。夏令营聚焦前沿机器人技术，涵盖面向灵巧操作的世界动作模型、融合基础模型的语义导航、人形机器人技能生成与控制、仿生机器鱼设计与控制及医疗机械臂运动规划等内容。参营同学将在指导下参与从方法设计到实物验证的科研过程。欢迎有志于探索新一代智能机器人的同学加入！
老师名单：熊蓉教授、吴俊教授、王越教授、朱秋国教授、周春琳副教授、郑兴文研究员、陆豪健研究员


方向4：工业智能与新型能源 创新团队
简介：主要从事工业人工智能、工业数据与智能技术、大型工业控制系统、嵌入式高可靠智能装备等研究，以及电动汽车无线充电系统、电池与能量管理系统、燃料电池系统、电气化交通等方面的研究。完成多个国家重大科技攻关项目，研制了工业控制系统和工业传感器，并实现产业化，在工业控制技术与国家/国际标准制定、工业互联网、大数据等方向取得了多项国家、省部级科技进步奖励。团队负责人为苏宏业教授，教育部长江学者特聘教授，国家杰出青年基金获得者，科技部中青年科技创新领军人才。实验室具有先进的实验设备和实验平台，能够提供良好的科研环境。欢迎有志于从事工业智能、新型储能与能量管理系统、工业控制与优化等方面优秀才俊报名参加。
老师名单：苏宏业 教授、金建祥 研究员、谢磊 教授、黄文君 研究员、毛维杰 教授、吴争光 教授、刘之涛 教授、王雷 研究员、朱阳 研究员、徐巍华 副教授、张丹丹 专职研究员


方向5：智能仪器与微流控传感器
简介：浙江大学分析仪器研究中心是由理、工、医多个一级学科人员组成的交叉研究团队，长期从事智能仪器与微流控传感器研究与开发，具有国际先进的科学仪器及微流控芯片研发平台。主要研究方向包括光谱技术及仪器创新与人工智能结合、微流控系统与自动化科学装置、数字式分子检测、单细胞组学、数字微流控、以及生物信息与控制交叉方向等。承担国家重点研发计划、重大科学仪器专项等项目，发表高水平研究论文百余篇，发明专利50余项。
老师名单：牟颖教授、金伟高级工程师、张涛教授、朱强远研究员


方向6：球形机器人神经网络模型辨识
简介：实验室提供simulink物理仿真模型，要求同学根据仿真模型辨识出基于神经网络的动力学模型。主要分为如下几步：
1. 查询文献后确定基于重摆式的球型机器人动力学模型多维输入输出矩阵；
2. 在simulink模型中添加适当模块，获得模型输入输出状态数据；
3. 基于数据训练神经网络动力学模型，神经网络种类、结构、训练方式自定；
4. 评估神经网络模型的准确度和所需数据量，探究不同工况下拟合准确度是否有区别，探究神经网络结构等超参数对模型准确度的影响。
老师名单：王酉副教授、胡瑞芬副教授

方向7：飞行具身智能与世界模型（Aerial Embodied Intelligence and World Models）
简介：主要包括空中机器人具身智能、大模型驱动的自主决策、视觉-语言-动作模型（VLA）、世界模型（World Model）、多无人机协同智能等。重点研究无人机在复杂开放环境中的感知、推理、规划与控制能力，探索从自然语言指令到自主决策执行的智能闭环，实现无人机自主导航、智能作业与具身交互。
老师名单：高飞长聘副教授

