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文本框
1.机械学院工程博士课程体系及规定



机械工程学院博士研究生核心基础课程群

学院内三个一级学科的学术博士生、工程博士生可按自己方向所需，在核心基础课程
群中选择相应课程，必须修满 8-12学分（按不同专业和类型学分有所不同）。

课程代码 课程名称
学

分

总课

时
开课院系

B201G006 高等固体力学 2 40 机械工程学院

S2015056 连续介质力学 2 32 机械工程学院

S2015003 高等燃烧学 2 32 机械工程学院

S2015005 高等热力学 2 32 机械工程学院

S2015042 高等流体力学 2 32 机械工程学院

S2015004 高等传热学 2 32 机械工程学院

B201G007 高等实验力学 2 40 机械工程学院

B201E006 多体动力学与控制 2 40 机械工程学院

S2015060 高等动力学 2 32 机械工程学院

S2018001 非线性常微分方程理论和工程应用 2 32 机械工程学院

S201G008 高等热力发动机原理 2 32 机械工程学院

S201G001 工程测试理论与方法 2 32 机械工程学院

B201G001 现代机械工程学 2 40 机械工程学院

S201G002 机器人学 2 32 机械工程学院

B201E011 现代控制理论 2 40 机械工程学院

1.机械学院工程博士课程体系及规定

1.1 院级核心基础课程群
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机械工程学院博士研究生专业课程库

学院内三个一级学科的学术博士生、工程博士生均可按自己研究方向所需、按兴趣，
至少选择一定的学分的专业课程，以支撑各自相应的学术能力、工程能力、科研方向等。

课程代码 课程名称
学

分

总课

时
开课院系 备注

S2015044 机电系统 2 32 机械工程学院 专业课

S2015045 人机工程研究 2 32 机械工程学院 专业课

S2015046 机构学 2 32 机械工程学院 专业课

B201E001 智能诊断与动态测控技术 2 40 机械工程学院 专业课

B201E004 数字化设计与制造系统 2 40 机械工程学院 专业课

B201E005 精密与特种加工技术 2 40 机械工程学院 专业课

B201E006 多体动力学与控制 2 40 机械工程学院 专业课

B201E029 啮合理论及应用 1.5 30 机械工程学院 专业课

S2018001 非线性常微分方程理论和工程应用 2 32 机械工程学院 专业课

S2018003 智能网联汽车技术 2 32 机械工程学院 专业课

S2015040 湍流燃烧 2 32 机械工程学院 专业课

S2015041 内燃机光学诊断 2 32 机械工程学院 专业课

S2015050 高等内燃机技术与理论 2 32 机械工程学院 专业课

S2015053 燃料电池技术 2 32 机械工程学院 专业课

S2015057 可再生能源技术 2 32 机械工程学院 专业课

S2015058 Numerical Heat Transfer 2 32 机械工程学院 专业课

S2018003 智能网联汽车技术 2 32 机械工程学院 专业课

B201E008 智能控制理论与技术 2 40 机械工程学院 专业课

B201E026 机床动力学 1.5 32 机械工程学院 专业课

B201G001 现代机械工程学 2 40 机械工程学院 专业课

S201G008 高等热力发动机原理 2 32 机械工程学院 专业课

S201E028 动力机械振动与噪声 1.5 24 机械工程学院 专业课

S201E029 内燃机废气净化技术 1.5 24 机械工程学院 专业课

S201E045 数值传热学 2 32 机械工程学院 专业课

S201E046 多相流与传热 2 32 机械工程学院 专业课

S201E047 辐射换热 2 32 机械工程学院 专业课

S201E048 多孔介质的传热与传质 2 32 机械工程学院 专业课

S201E053 制冷技术及其应用 2 32 机械工程学院 专业课

S201E083 先进发动机性能优化与控制 1.5 24 机械工程学院 专业课

S201E088 现代热力发动机设计 1.5 24 机械工程学院 专业课

S201R003 流体力学实验技能 1 16 机械工程学院 专业课

S2018043 燃料电池原理及技术 2 32 机械工程学院 专业课

1.机械学院工程博士课程体系及规定

1.2 院级专业课程库
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B201G005 分岔与混沌控制 1 20 机械工程学院 专业课

B201G007 高等实验力学 2 40 机械工程学院 专业课

B201G009 流动稳定性 2 40 机械工程学院 专业课

B201G010 流体力学数值模拟方法 2 40 机械工程学院 专业课

B201G011 湍流 2 40 机械工程学院 专业课

B201G012 实验流体力学 2 40 机械工程学院 专业课

S201E014 计算流体力学 2 32 机械工程学院 专业课

S2018058 工程中的流动测试技术及应用 2 32 机械工程学院 专业课

S201G008 高等热力发动机原理 2 32 机械工程学院 专业课

S201G009 内燃机电控原理与应用 2 32 机械工程学院 专业课

B2013001 工程博士基础理论课程 2 60 机械工程学院 工程能力素养

B2013002 工程博士管理方法与实践相关课程 2 40 机械工程学院 工程能力素养

B209G019 管理学（领导力） 2 40 管理与经济学部 工程能力素养

S209RC03 管理运筹学 2 32 管理与经济学部 工程能力素养

B2013002 工程博士管理方法与实践相关课程 2 40 机械工程学院 工程能力素养

S1318013 专业实践 3 0 研究生院 工程能力素养

S2213003 工程伦理 1 20 马克思主义学院 工程能力素养

S1318006 学术会议(1次学术会议、1次博士论坛) 1 0 研究生院 能力素质培养

S2028001 科技论文排版技术 2 32
精密仪器与光电子

工程学院
能力素质培养

B201E028 英文科技论文写作 2 60 机械工程学院 能力素质培养

S1318007 科研项目申请书撰写训练 1 0 研究生院 能力素质培养

S1318009 学术道德规范 1 16 研究生院 能力素质培养

S2028002 面向工程科学的量子力学 2 32
精密仪器与光电子工程学

院
交叉课

S2028003 神经科学与工程 2 32
精密仪器与光电子工程学

院
交叉课

S2105018 物理学知识与高新技术 2 32 理学院 交叉课

S212E037 积极心理学 2 32 教育学院 交叉课

S2168003 人工智能基础 2 32
计算机科学与技术学

院
交叉课

S2188001 物联网与创新设计 2 32 软件学院 交叉课

S203G016 非线性信息处理技术 2 32
电气自动化与信息

工程学院

交叉课

S2165005 数据分析与数据挖掘 2 32
计算机科学与技术

学院

交叉课

S2168003 人工智能基础 2 32
计算机科学与技术

学院

交叉课

S2168004 大数据分析理论与算法 2 32 计算机科学与技术 交叉课
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学院

S2168005 深度学习 2 32
计算机科学与技术

学院

交叉课

S2168006 高性能计算与应用 2 32
计算机科学与技术

学院

交叉课

S2188001 物联网与创新设计 2 32 软件学院 交叉课

S2348001 系统辨识与控制 2 32
电气自动化与信息

工程学院

交叉课

S2348002 机器学习算法与应用 2 32
电气自动化与信息

工程学院

交叉课

S203G016 非线性信息处理技术 2 32
电气自动化与信息

工程学院

交叉课

S131GA04 随机过程基础 2 32 数学学院 数学工具

S131GA05 数理方程 2 32 数学学院 数学工具

S131GA06 应用统计学 2 32 数学学院 数学工具

S131GA07 最优化方法 2 32 数学学院 数学工具

B2100001 小波分析及其应用 3 60 数学学院 数学工具

S131GA01 应用泛函分析 2 40 数学学院 数学工具

S131GA03 工程与科学计算 2 32 数学学院 数学工具

S131GA04 随机过程基础 2 32 数学学院 数学工具

S131GA05 数理方程 2 32 数学学院 数学工具

B131R001 非线性数学（上） 1.5 30 数学学院 数学工具

B131R002 非线性数学（下） 1.5 30 数学学院 数学工具

B131R007 实用多元统计分析 3 60 理学院 数学工具

B2100001 小波分析及其应用 3 60 数学学院 数学工具

B2100002 科学计算选讲 3 60 数学学院 数学工具

B2338001 随机过程建模理论与实践 2 40 数学学院 数学工具

S2058022 现代物理学与高新技术讲座 2 40 建筑工程学院 前沿课

B201G008 固体力学研究进展 2 40 机械工程学院 前沿课

S2018018 实验力学新方法与前沿应用 2 40 机械工程学院 前沿课

B201G021 热能科学理论与前沿技术 2 40 机械工程学院 前沿课

B2018002 能源动力技术前沿 1 16 机械工程学院 前沿课

S1318005 学科前沿讲座（机械） 1 0 研究生院 前沿课

S2018055 学科前沿进展（动力工程及工程热物理） 2 32 机械工程学院 前沿课

B201E027 内燃机研究进展 1.5 24 机械工程学院 前沿课

S201E050 工程热力学与能源利用研究进展 1.5 24 机械工程学院 前沿课

S2018057 力学学科前沿 1 20 机械工程学院 前沿课
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天津大学机械工程学院 

工程博士培养管理规定 

一．培养模式 

依据《国家中长期科学和技术发展规划纲要(2006-2020 年)》，紧

密围绕国家重大需求和我学科承担的国家重大科技专项设计的两个

领域：“高档数控机床与基础制造装备专项”“大型油气田及煤层气开

发专项”，培养在国家经济建设和社会发展中急需的高层次、应用型

拔尖创新人才-工程博士。 

培养的工程博士研究生定位为：实践能力强、理论水平高、工作

经验丰富, 具有工程实践能力、知识转移能力、技术整合能力、市场

推广和团队沟通能力； 在推进以企业为主体、市场为导向、产学研

结合的技术创新体系的建设中扮演着重要的角色。因此，拟对工程博

士的课程体系、教育内容、教育模式、学位标准等进行必要的调整提

升和完善, 有组织、有计划、有目标地培养博士层次的工程类高层次

的应用型拔尖创新人才。 

（1）国内培养为主，辅以国外培养。 

充分利用校、企资源，实现对候选人的学术和实践能力培养，结

合国外导师团队，委派候选人到欧美发达国家的大学和企业等进行不

少于半年的综合考察与培训，培养其国际视野和具备技术前瞻性。 

（2）管理能力与技术创新并重 

充分利用导师团队在管理科学与工程方面的造诣和专长，培养候

选人的工程项目和现代企业管理能力，配合专业导师（如黄田教授、

王树新教授）在其专业领域的指导，把工程博士候选人培养为既具有

专业知识又具备团队领导能力的企业领军人物。 

（3）基础教育与实践能力相结合 

机械工程学科的特点是：具有丰富的多学科理论基础支撑、服务

于国家现代装备制造业发展的技术学科。为此以“学以致用”为宗旨，

培养候选人的发现问题、分析问题、解决问题的综合能力。 

1.机械学院工程博士培养相关规定文件

1.3 工程博士相比于学术博士分类培养的区分方针
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（4）以国家重大项目为载体、以人才培养为主线的培养模式 

结合天津大学机械工程学院承担的国家重大科技专项，与合作企

业进行深度合作，在完成国家项目的基础上，实现对工程博士的综合

培养。 

二．管理体制 

成立天津大学机械学科工程博士管理办公室、在联合培养企业设

立综合管理办公室，实现研究生院指导下的学院、学科与企业共同管

理，研究与探索工程博士管理创新模式。 

研究生院负责工程博士候选人的资格审查、选拔考试、招生录取、

学籍管理、培养监督、毕业考核、论文核定等工作。 

学院与学科负责候选人的导师选择、确定合作企业、指导委员会

等具体培养工作。 

企业综合管理办公室负责指派企业导师、提供工程课题、和实践

岗位；对候选人的工程实践环节进行全程质量监控，并负责实践考核

与评价等。 

工程博士的申请人必须满足如下条件： 

1. 热爱祖国，遵纪守法，道德品质好，愿为社会主义现代化建设

服务。 

2. 在机械工程学科领域内掌握坚实的基础理论和实践能力。 

3. 具有独立从事科学研究与项目协调组织的能力；具有实事求

是，科学严谨的治学态度和工作作风。 

4. 能够熟练地阅读本专业的外文资料，并具有一定的写作能力、

听说能力和具有阅读本专业外文资料的能力。 

培养总时间为：4-6 年，主要包括课程学习、企业实践、学位论

文等环节。具体培养要求为： 

1. 结合工程博士的特点进行政治思想教育和党的方针政策教育，

进行爱国主义、革命传统和道德的教育，进行社会主义与法制教育。 

2. 开设学位课、必修课、选修课、实践教学等课程与环节。 

3. 入学一年半以后，进行资格考核。 
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4. 实施双导师与指导委员会制度，校内导师与企业导师联合指

导。针对每位工程博士候选人，成立指导委员会，成员包括校内教授

2-3 人，企业技术专家 2-3 人，对候选人进行从选题、开题、论文、

实践、答辩等环节的全程指导。 

工程博士候选人必须在企业参与实际项目实施、新产品开发、综

合管理等方面的实际活动 1 年以上。并由企业出具实践考核报告，考

核合格后方可申请学位。 

三．实践教学 

实践教学是工程博士教育的重要组成部分，拟在机械工程一级学

科的平台上，按照资源共享的原则，建设校、企、学科三级管理平台，

采取企业综合管理为主的模式。 

结合国家专业学位研究生培养方案和校企联合承担的国家重大

课题和国际合作项目，构建包括实习、实验、课程设计、科技创新活

动、企业项目实施等主要教学与培养环节在内的，贯穿人才培养全过

程的工程实践教学新体系。精选实践教学内容，研发与现代科技发展

现适应的，具有明显学科交叉、课程间知识融合特色的开放式、综合

性、研究型实验与实践项目。通过校外引进、校内交流、现场培养、

岗位培训的各种途径和相应政策、措施，建设一支高水平的实践教学

与导师队伍；建立健全基地的管理机制和规章制度、实践教学网络化

和信息化管理平台、实践教学的评价体系和实践教学开放运行的管理

机制，保证基地的资源共享、有效运行和可持续发展。 

四．评价体系与学位论文标准 

围绕工程博士的三个主要培养环节：课程学习、国际实践 企业

实践、学位论文开展质量监督与评价体系建设。 

课程设置应体现综合性、实践性、前沿性、交叉性。初步拟定工

程博士应修满 14 学分，其中课程学习 10 学分(学位课不少于 6 学分，

其余为选修课)，实践环节 4 学分。 

工程博士候选人必须在企业参与实际项目实施、新产品开发、综

合管理等方面的实际活动 1 年以上。并由企业出具实践考核报告，考

核合格后方可申请学位。 

工程博士学位论文工作是博士生在学期间的主要工作，博士论文
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反映了博士生是否掌握坚实的理论基础、丰富的实践知识与能力和系

统深入的专门知识，是否具有独立从事科学研究、项目管理、技术开

发、组织协调等工作的能力；是否具有工程价值、创新性和实用性是

否能被授予博士学位的关键。 

工程博士学位论文工作是博士生培养的关键和核心。博士生在学

期间应把主要精力投入与博士论文有关的项目研究和论文的撰写上。

博士学位论文应在导师组的指导下，由博士生本人独立完成。论文应

有较强的工程意义和创新性成果。 

工程博士论文选题应根据本学科的某一研究方向或结合国家重

大需求与项目，提出对技术发展或国民经济具有较大意义并具有一定

学术水平和实用价值的课题。 

工程博士论文应做选题报告,博士生所在院、系和指导委员会应

组织选题报告会并对选题进行审查和把关。为保证论文质量，论文工

作必须有一定工作量，用于论文工作的实际时间一般不少于二学年。 

工程博士论文基本完成后，应由院、系组织预答辩，对论文进行

质量监督并提出修改意见。预答辩通过后，修改并正式提交论文，方

可报学院批准进行论文评阅和学位论文答辩。 

毕业的考核重点为：国家专利的申请、授权与实施情况、期刊论

文的发表及其在工程中的应用情况、技术报告和实践环节对企业技术

革新和项目实施的促进作用、经济与社会效益等。 

工程博士论文达到天津大学的相关文件规定和要求方能申请答

辩  

五. 其他 

工程博士培养的核心在于充分发挥高校的学术与理论基础、企业

的行业与技术基础、候选人的主观能动性和创造性，培养实践能力强、

理论水平高、工作经验丰富, 具有知识转移能力、技术整合能力、市

场推广和团队沟通能力的工程博士学位获得者。为此必须以国家重大

项目为纽带，实现校、企资源的深度整合。 

1.  严格把关，“严进严出”，在对候选人的选拔中重点考核其培

养潜质、实践与动手能力、组织协调能力。 

2.  毕业与学位论文的考核重点不以高水平学术论文为导向，而

9



是以取得国家专利、自主知识产权、引进消化吸收国外先进技术能力、

推动企业技术与管理进步等方面为考核重心。 

3.  针对导师队伍进行培训，促进教授与技术专家的技术交流。 

4.  借鉴“企业博士后工作站制度”，规范联合培养企业的制度建

设与管理。 

 

 

 

                           天津大学机械工程学院 

                           2012 年 9 月 
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中汽研（天津）汽车工程研究院有限公司 

天津大学机械工程学院 

战略合作协议 

 

 

 

签定地点：天津 

签订时间：2021 年 5 月 30 日 

 

 

2.校企合作-博士生联合培养相关机制及成果文件

2.1 中汽研协议
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中汽研（天津）汽车工程研究院有限公司 

                                     战略合作协议书  

天津大学机械工程学院 
 

 

为进一步加强校企合作，充分发挥双方优势，全面提升自主科技创新

能力，中汽研（天津）汽车工程研究院有限公司（以下简称甲方）与天津

大学机械工程学院（以下简称乙方）在已有的良好合作关系基础上，本着

“优势互补、互惠互利、相互支持、共同发展”的原则，一致同意在汽车

技术研究、人才培养、产品开发、成果转化、研发平台建设等方面建立全

面的战略合作关系。 

一、合作双方 

中汽研（天津）汽车工程研究院有限公司（简称“中汽中心工程院”），

由中国汽车技术研究中心有限公司全资建设，定位于成为具有全球竞争力

的汽车工程技术研发服务机构。工程院立足“专精特新”发展战略，以“以

汽车工程技术服务、研发工具类软硬件国产化、科技成果转化与转移”为

业务主线，围绕电子电控、振动噪声、主被动安全、新型底盘、节能减排

“五大方向”，以及移动源污染排放控制技术国家工程实验室和风洞中心

“两大平台”全面展开业务布局，经过多年高速发展，现已建立起国内领

先的汽车产品共性技术研发平台，可为汽车产品性能/功能研发提供专业

化解决方案和精细化高端服务。 

中汽中心工程院积极构建高端研发创新合作平台,现已拥有 10 余个

国家级和省部级研发平台，建有博士后科研工作站，并与国内外知名企业

和研发机构共建多个联合工程技术中心、联合工程实验室，协同合作，开

展关键技术研发创新联合攻关。中汽中心工程院始终坚持秉承“开放、变
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革、创新”的发展理念，以“激情、责任、感恩、奋进”的进取精神，用

实干担当践行行业使命，在建设具有全球竞争力的汽车工程技术研发服务

机构和提升汽车产业技术进步的道路上，矢志不渝，奋勇前行，努力推动

中国汽车产业迈向高质量发展新征程。 

天津大学机械工程学院成立于 1997 年。办学历史可上溯至 1895 年

天津北洋西学学堂设立的机器学门，原北洋大学校长、中国机械学科奠基

人之一刘仙洲，原北洋大学校长、著名力学专家、桥梁专家茅以升等院士

学者曾任职任教，是天津大学历史最悠久和最具实力的学院之一。 学院

下设机械工程、力学、能源与动力工程 3 个系，建有机械设计制造及其

自动化、工程力学、能源与动力工程、工业设计、智能制造工程等 5 个

本科专业，其中机械设计制造及其自动化、工程力学和能源与动力工程 3 

个专业。2019 年获批“国家级一流本科专业建设点”。拥有机械工程、力

学、动力工程及工程热物理 3 个一级博士点学科和博士后流动站，含 14 

个二级博士点、1 个工程博士点、17 个硕士点、4 个工程硕士点。在教

育部学位中心 2016 年的全国一级学科评估中，三个一级学科均进入 A 

类，成为全校唯一“3A”学院。2015 年搬迁至天津大学北洋园校区，四

幢教学楼建筑面积 77000 平方米。 

机械工程学院以“一流人才、一流队伍、一流学科、一流学术、一流

环境”为建设目标。现有教工 358 名，其中专任教师 269 人，拥有国家

级人才称号教师占比 13%；在学本科生 1492 人、硕士生 1351 人、博士

生 508 人。近年，超半数毕业生进入中国航天集团、中国航空集团、中

国核工业集团、中国建筑集团、广汽集团等大型国有企业和事业单位工作，

在制造、动力、能源、航空航天等领域担任重要职务或技术骨干，为国家

各项事业作出积极贡献。 

机械工程学院现有专业、基地、实验教学示范中心、课程、团队等国
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家级教学称号 45 个。拥有内燃机燃烧学国家重点实验室、机构理论与装

备设计教育部重点实验室、中低温热能高效利用教育部重点实验室、先进

陶瓷与加工技术教育部重点实验室（与材料科学与工程学院共建）、3 个

天津市重点实验室以及若干高水平科研基地和合作平台，近五年科研经费

达 12 亿元。在“双一流”与“新工科”建设的关键时期，机械工程学院

将瞄准世界一流专业与学科，全院师生同心同德，继续改革创新，共筑更

大辉煌。 

二、协议宗旨 

本协议为双方在汽车技术研发领域合作的战略性框架协议，旨在表明

双方开展战略合作的意愿，确立双方的长期战略合作关系，为具体项目合

作搭建基础平台。 

三、合作领域 

为实现资源协同，优势互补，互利共赢的目的，面向中国汽车技术高

质量发展，解决行业共性关键技术，甲乙双方同意在以下方面进行全方位

交流与合作。本协议适用但不限于以下合作： 

3.1汽车核心性能开发技术专项研究； 

3.2汽车研发核心工具软硬件产品的研究与开发； 

3.3汽车行业重大共性关键技术开发； 

3.4汽车行业疑难技术问题攻关； 

3.5先进测试设备和技术信息资源共享共用； 

3.6重大科学研究、技术研发平台和科研成果联合申报； 

3.7高端汽车研发人才培养； 

3.8汽车行业前沿技术交流； 
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3.9联合举办国内外汽车类科技会议，重点扩大国际影响力； 

四、合作模式 

4.1 共建联合工程实验室，攻关“卡脖子”技术、关键共性技术 

依托双方各自优势资源，通过共建联合实验室、工程中心等方式，形

成基础理论、关键技术、核心工艺和装备研究开发与验证，构建产学研用

一体化国家创新平台，共同提升科技创新实力。围绕双方拟定的合作领域，

共同开展基础理论应用研究，联合攻克行业“卡脖子”技术、关键共性技

术、前瞻引领技术，助力汽车行业技术进步。 

4.2 联合开展科研项目申报，承接国家、行业、企业重大项目 

重点围绕国家战略规划落实和业务发展中的科技创新需要，适时组建

创新联合体，联合申报和承接包括但不限于国家科技重大专项、国家重点

研发计划、智能制造专项等国家/地方/企业重大项目和成果奖励。 

4.3 依托国家级创新平台，引进和培养高端技术人才与团队 

依托国家级创新平台，双方定期举办对接/论坛等合作交流活动，推

动深化合作。探索高端技术人才与团队合作新模式，积极开展技术交流和

沟通，互为提供便利条件。 

4.4 构建“产学研用”合作，支撑高校原创性成果转移转化 

双方围绕汽车行业关键共性技术研发与工程化应用，建立产教融合、

产研融合合作机制，依托甲乙双方研发资源和平台，提升关键共性技术形

成核心竞争力。为行业提供具有全球竞争力的系统化技术解决方案和研发

工具类软硬件国产化产品，实现科技成果转移转化，助力汽车产业技术进

步与自主品牌向上。 

五、协议实施 

建立双方有效科研合作机制，组成强大精干科研团队，形成合力攻关

重大科研难题。 
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5.1建立联系机制。建立双方高层领导互访会晤机制，加强战略协调。 

5.2双方根据本协议确定的内容，在开展具体项目时签订具体业务合

作协议。 

5.3双方鼓励所属单位互相开展更加密切的交流与合作，增进互信，

加强联系，不断巩固充实双方的战略合作伙伴关系。 

5.4双方积极推进各自单位高层面建立深层次合作与交流关系，加深

双方合作深度与广度，更大程度解决行业突出问题。 

六、保密约定 

双方对战略合作事项负有保密义务： 

6.1 任何一方对在合作中从对方获知或取得的涉密信息和资料负有

保密义务。在未获知对方书面允许的情况下，不得向任何第三方披露、泄

露或提供从合作方获知或取得的涉密信息和资料。 

6.2合作协议终止时，任何一方均应根据双方的合作协议要求，退还

或销毁所掌握的有关涉密信息和资料。 

6.3双方的保密义务不因本协议的撤销、解除、或任何其他原因终止

而终止。 

七、其他事宜 

7.1本协议为双方战略合作的协议，凡涉及技术许可、技术服务、技

术支持、提供相关设备或产品、委托开发项目等的具体事宜，以双方另行

签署的开发或测试的具体协议为准。 

7.2 未得到双方的书面许可，任何一方不得将自己在本协议中的权

利、义务、责任、利益等转让给第三方。 

7.3在本协议执行过程中，如遇未尽事宜，双方应本着“相互尊重、

平等友好”的原则，共同协商解决。协商无法达成一致的，提请双方共同

认可的仲裁机构予以仲裁解决。 
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7.4本协议一式四份，双方各执两份，具有同等法律效力。由授权代

表签字并加盖单位公章后生效，协议有效期到 2026年 5月 31日。 

（以下无正文） 

中汽研（天津）汽车工程研究院有

限公司 

天津大学机械工程学院 

地址：天津开发区第二大街 62号泰

达 MSD-B1-1907 

地址：天津市津南区海河教育园区

雅观路 135号 

(盖章) 

 

(盖章) 

 

法定代表（授权）人： 

 

法定代表（授权）人： 

 

 

年     月    日 

 

年     月    日 
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2.校企合作-博士生联合培养相关机制及成果文件

2.2 北方发动机研究所博士生联合培养协议

19



20



21



22



23



2.校企合作-博士生联合培养相关机制及成果文件

2.3 天津大火箭博士生联合培养协议
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天津大学机械工程学院
天津大学学位评定委员会第二分委员会

2021 年度 6 月份批次学位评审会议纪要

地 点：北洋园校区第 37教学楼 205会议室

时 间：2021年 6月 11日

主 席：王天友

副主席：宋轶民（孙涛代）

委 员：亢一澜、王树新（请假）、黄田（张大卫代）、王世学、赵军、

刘正先、尧命发（刘海峰代）、丁千、焦魁、陈焱、秦旭达、

卫海桥（梁兴雨代）、曹伟

天津大学学位评定委员会第二分委员会于 2021年 6月 11日在机械
工程学院会议室召开了 2021年度 6月份批次会议。议题有：本批次博士、
硕士学位申请材料审议表决；评选 2021年度校级优秀博士、硕士学位论
文；学院 2021年度研究生指导教师岗位选拔及招生资格认定；审议各学
位授权点《自我评估工作方案》；讨论审议专业学位类别下的领域设置情
况及新增培养方案；征集 2021年 8月增加一次学位授予的意见和建议；
关于热动学科重要国际会议的认定申请等其他议题。

一、2021年度 6月份批次博士、硕士学位论文评审

按照教育部及天津大学研究生学位评审与授予条例的要求，分委员
会对力学、机械工程、动力工程及工程热物理三个一级学科的博士、硕
士学位申请材料进行了详细审查。在充分讨论的基础上，经无记名投票
表决，分委员会做出如下决议：

建议授予孙宇阳等 45名同志工学博士学位；
建议授予霍欣明等 52名同志工学硕士学位（含硕博连读生 17人）；
建议授予柴桂运等 56名同志工程硕士学位。

3.博士生全过程考核相关文件
3.1 博士院级集体考核通过学位委员会，形成制度、文件
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上述决议呈送天津大学学位评定委员会审批。

二、评选 2021年度天津大学优秀博士、硕士学位论文

根据天大校研[2017] 4号《天津大学研究生优秀学位论文评选办法》
意见，对照评选规则及各项要求，分委员会对本批次申请学位的博士、
硕士学位论文及其科研成果进行了审查，在充分讨论的基础上，经无记
名投票表决，分委员会评选出校级优秀博士学位论文 6 篇：杨明
（1015201035）、张国宾、张大源、霍欣明、赵万辉、翁凌韬，评选出校
级优秀硕士学位论文 16 篇（学 11 专 5）：庞志雅（2018201008）、李满
（2018201021）、马文迪（2018201026）、王贤（2018201051）、陈学松
（2018201067）、杜振宇（2018201127）、王祥庭（2018201155）、陈元龙
（2018201068）、孙凯（2018201093）、吴明坤（2018201104）、顾言
（6219000172）、林旺江（2018201208）、刘柱（2018201215）、吴洋亦
（2018201341）、贾飞飞（2018201285）、徐志坤（2018201348）

三、学院 2021年度研究生指导教师岗位选拔及招生资格认定

四、审议各学位授权点《自我评估工作方案》

分委员会听取并审议了各学科学位授权点《自我评估工作方案》，结
合我院实际情况及当前评估形势，提出了中肯的意见和建议，责成各学
位授权点修改完善。

五、讨论审议专业学位类别下的领域设置情况及新增培养方案

为进一步服务国家重大战略、关键领域和社会重大需求，增进对工
程类专业学位类别的理解与认识，推动我院研究生教育的健康发展，建
议在 085500机械专业学位类别下，在原有四个研究方向基础上增设两个
方向：智能装备与医疗机器人、创新设计与智能制造。

审议新增培养方案：智能装备与医疗机器人全日制硕士专业学位研
究生培养方案。

六、征集 2021年 8月增加一次学位授予的意见和建议

根据前期统计情况分析，我院不建议 2021年 8月份增加一次学位授
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予批次。如果学校认为有必要增加，学院则服从学校安排，按照学校要
求保质保量完成。

七、其他议题

1. 关于导师申报材料第一署名单位的要求：入职时间两年内的教师
申报我院研究生指导教师时，可放宽此项要求；入职时间超过两年的教
师，则按照文件要求严格执行，第一署名单位必须是天津大学。

2. 外聘导师可以作为研究生的第一指导教师，但其在校内一定要有
合作导师，毕竟校内导师更加了解学校的要求，更加方便指导学生。

3. 博士考核制度：学院要加强对工程博士的过程管理，建议工 程
博士每学期来学院做一次工作汇报（除第一学期和最后一个学期），由
学院统一组织。

4. 对《调整硕士、博士学位论文评阅、答辩费用标准》征求意见。

5. 关于动力学科重要国际会议的认定申请：经学科介绍，以及分委
员会无记名投票统计，建议将如下会议作为动力学科重要国际会议，可
作为硕士研究生毕业成果认定：1）World Congress on Internal Combustion
Engines/世界内燃机大会；2）World Fuel Cell Conference/世界燃料电池大
会；3）International Conference on Energy and AI/能源与人工智能国际会
议；4）International Green Energy Conference/国际绿色能源会议；5）
International Symposium on Transport Phenomena/国际传递现象会议。

天津大学学位评定委员会第二分委会

2021年 6月 11日
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为把控工程博士培养质量，工程博士考核前移、强化过程考核、严控毕业与分流，

对工程博士生采取每学期院级集体考核制，通过对科研进展的实质性监督工，达

到提高创新能力、促进科研真正融入工程实际、解决行业关键问题的宗旨。 
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http://www.people.com.cn/
http://www.xinhuanet.com/
http://www.xinhuanet.com/
http://www.gmw.cn/
http://www.gmw.cn/
http://cctv.cntv.cn/
http://cctv.cntv.cn/
http://epaper.tianjinwe.com/
http://epaper.tianjinwe.com/
http://www.jwb.com.cn/
http://www.jwb.com.cn/
http://www.haihetj.com/
http://www.haihetj.com/
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4.博士生多元成果评价机制



1 

 

天津大学学位评定第二分委员会（机械工程学院） 

研究生学位申请成果标准 

为进一步提高研究生教育质量，培养造就高层次人才，引导

和鼓励研究生取得高水平研究成果，天津大学学位评定第二分委

员会（下称“本分委会”）审议通过了本分委会研究生学位申请

成果标准，现予以公布。 

    一、研究生学位申请成果界定 

    本分委会将学术论文界定为四个等级，由高到低依次为“高

水平学术论文”、“SCIE 或 EI 期刊收录的论文”、“核心学术

期刊论文”和“本分委会自行认定的高水平国际学术会议论

文”。 

（一）高水平学术论文 

含两类：1）根据中国科学院文献情报中心提供的 JCR 期刊

影响因子及分区情况，将被 JCR（JOURNAL CITATION REPORTS）

检索源收录的一区、二区和三区期刊上录用或收录（即取得检索

号，下同）的论文界定为高水平学术论文。2）本分委会认定的

卓越期刊论文。 

（二）SCIE 或 EI 期刊收录的论文 

1.SCIE 是指美国科学信息研究所（ISI）制作的科学引文索

引网络版数据库（Science Citation Index Expanded）。 

2.EI 期刊论文是指被美国工程信息公司（Engineering 

Information Inc.）制作的工程索引数据库（Engineering  

Index）收录的期刊论文。 

3.视同 EI 期刊论文的“特殊 EI 会议”论文。 

经校学位评定委员会审议通过，本分委会视同 EI 期刊的

“特殊 EI 会议”见附件 1。 

SCIE 和 EI 均指网络版数据库。 
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（三）核心学术期刊论文 

1.《中国科学引文数据库》（CSCD）的核心库来源期刊录用

或发表的论文。 

《中国科学引文数据库》由中国科学院文献情报中心编制。 

2.本分委会自行认定的核心期刊录用或发表的论文。 

经校学位评定委员会审议通过，本分委会自行认定的核心期

刊见附件 2。对于本分委会自行认定的核心期刊，在研究生申请

学位时如在同一期刊上发表多篇的，按一篇核心期刊论文进行认

定。 

（四）本分委会自行认定的高水平国际学术会议论文 

经校学位评定委员会审议通过，本分委会自行认定的高水平

国 际 学 术 会 议 为 International Meeting on Origami in 

Science, Mathematics, and Education (OSME)。被该会议录用

或发表的论文仅可以用于本分委会硕士研究生学位申请成果。 

    二、研究生学位申请成果基本条件 

本分委会研究生用于学位申请的成果应与学位论文工作具有

密切相关性。 

（一）全日制学术学位硕士研究生学位申请成果要求 

2021 年秋季及以后入学的全日制学术学位硕士研究生，在

申请硕士学位时，要完成高质量的学位论文内容并符合严谨的科

技论文写作规范，通过学位论文答辩，并在在学期间满足下述之

一条件： 

1.发表（含录用）1 篇被 SCIE、被 EI 检索的论文或“特殊

EI 会议”收录的论文； 

2.发表（含录用）1 篇 CSCD 核心学术期刊论文； 

3.学位论文由学院送平台盲审，评审结果≧ 80 分。 

如申请提前进行学位论文答辩，则必须同时满足发表（含录

用）学术论文（第 1 条或第 2 条）和学位论文送盲审平台（第 3

条）的要求。 
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（二）全日制专业学位硕士研究生学位申请成果要求 

 2021 年秋季及以后入学的全日制专业学位硕士研究生，在

申请硕士学位时，要完成高质量的学位论文内容并符合严谨的科

技论文写作规范，通过学位论文答辩，并在在学期间满足下述之

一条件： 

1.发表（含录用）1 篇被 SCIE、被 EI 检索的论文、“特殊

EI 会议”收录的论文，或发表（含录用）1 篇 CSCD 核心学术期

刊论文； 

2.受理 1 项中国或其他国家/地区发明专利； 

3.授权 2 项实用/外观设计专利（仅对工业设计工程专

业）； 

4.获得学院认定的高水平、有影响力的国家级竞赛一等及以

上等级奖励（排名前 2）； 

5.参与新工艺/新材料/新产品/新设备研发，并取得研究成

果（有应用证明）； 

6.参与技术攻关/技术改造/技术推广/技术应用，并取得研

究成果（有证明）； 

7.学位论文由学院送平台盲审，评审结果≧ 80 分。 

（三）同等学力硕士研究生学位申请成果要求 

对于同等学力硕士研究生发表学术论文的要求，本分委会暂

不作规定。 

（四）非全日制专业学位硕士研究生学位申请成果要求 

参照本分委会“全日制专业学位硕士研究生学位申请成果要

求”执行。 

（五）全日制学术学位博士研究生学位申请成果要求 

 2021 年秋季及以后入学的全日制博士研究生，在申请博士

学位时，要完成高质量的学位论文内容并符合严谨的科技论文写

作规范，通过学位论文答辩，并在在学期间至少发表（含录用）

2 篇被 SCIE 收录的学术期刊论文。 
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如申请提前进行学位论文答辩，则必须在满足上述条件的基

础上，增加发表 1 篇被 SCIE 收录的学术期刊论文。 

（六）同等学力人员申请博士学位成果要求 

参照《天津大学关于授予具有研究生毕业同等学力人员博士

学位的规定》（天大校研〔2010〕29 号）执行。 

（七）全日制工程博士专业学位研究生学位申请成果要求 

在学期间导师必须有足够科研经费支撑。在申请博士学位

时，博士生要完成高质量的学位论文内容并符合严谨的科技论文

写作规范，通过学位论文答辩，满足下述第 1 项和 2/3/4 项中的

一项，且成果内容与学位论文工作密切相关： 

1.以第一（或导师第一、本人第二）作者发表 SCIE 论文 1

篇或 EI 论文 2 篇或卓越学术期刊论文 2 篇（第一署名单位为天

津大学）。 

2.以第一发明人（或导师为第一发明人、本人为第二发明

人，且第一署名单位为天津大学）受理国内外技术发明专利 2

项，其中 1 项已授权； 

3.获得省部级科技三等奖及以上奖励（省部级排名前五，国

家级有获奖证书，署名单位为天津大学）； 

4.在学期间所承担的课题成功进行成果转让（转让费达 50

万元以上，以转让合同为准），且本人为第一完成人或导师为第

一、本人为第二完成人。 

（八）非全日制工程博士专业学位研究生学位申请成果要

求 

在学期间导师必须有足够科研经费支撑。在申请博士学位

时，博士生要完成高质量的学位论文内容并符合严谨的科技论文

写作规范，通过学位论文答辩，满足下述第 1 项和第 2/3/4/5/6

项中的两项，且成果内容与学位论文工作密切相关： 

1.在 CSCD 核心及以上期刊或卓越学术期刊发表学术论文 1

篇（本人为第一作者，或导师为第一作者、本人为第二作者，且

第一署名单位为天津大学，EI 收录论文需有检索号）。 
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2.以第一发明人（或导师为第一发明人、本人为第二发明

人）授权国内外技术发明专利 1 项； 

3.获得省部级科技三等奖及以上奖励（省部级排名前五，国

家级有获奖证书）； 

4.主持或参与制定所在领域已执行或试行的国际、国家或行

业标准一项(有个人署名）； 

5.在学期间所承担的课题成功进行成果转让(转让费达 50 

万元及以上，以转让合同为准); 

6.科研或学位论文工作产生重大经济社会效益/解决国家卡

脖子问题（需学位委员会认定）。 

    三、其他有关规定 

1.研究生发表（含录用）的学术论文均要求本人为第一作者

（共同一作需排名第一），或者指导教师为第一作者、本人为第

二作者，且第一署名单位为天津大学。一篇学术论文只能一个学

生申请学位使用。被录用的学术论文需提交学术期刊编辑部的书

面录用证明原件，并由研究生的指导教师签字确认后，方可被认

定为有效的学术论文。用于申请学位的被录用学术论文，其署名

情况应与发表时一致，如发现舞弊作伪等违反学术规范、侵害天

津大学知识产权等行为，将对相关责任人进行严肃处理。 

2.研究生在学期间如获得省部级及以上科技奖励（包括自然

科学奖，科学技术进步奖，技术发明奖）且第一获奖单位为天津

大学，则按照以下规定进行界定： 

（1）获得国家级科技奖励且有个人获奖证书，或获得省部

级科技奖励一等奖且排名前 5 位且有个人获奖证书，则每项获奖

相当于 1 篇被 SCIE 收录的学术论文； 

（2）获得省部级科技奖励二、三等奖且排名前 5 位且有个

人获奖证书，则每项获奖相当于 1 篇核心学术期刊论文。 

3.研究生在学期间如获得我国或其他国家和地区的发明专利

授权，则每项发明专利相当于 1 篇核心学术期刊论文。要求本人
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为第一发明人或者其指导教师（含副导师或导师团队成员，下

同）为第一发明人、本人为第二发明人，并且专利权人为天津大

学。 

4.对于天津大学公派留学研究生申请学位时所提交的学术论

文，允许以国外导师为第一作者，研究生为第二作者，天津大学

至少为第二署名单位。 

5.专业学位硕士研究生获得的省部级及以上科技奖励（自然

科学奖，科学技术进步奖，技术发明奖），均要求第一获奖单位

为天津大学,且有个人获奖证书。其中，省部级一等奖须排名前

12 位，省部级二等奖须排名前 8 位，省部级三等奖须排名前 5

位。  

6.专业学位硕士研究生获得的专利受理、授权（含公开），

均要求本人为第一发明人，或其指导教师为第一发明人、本人为

第二发明人，且专利权人为天津大学。 

7.如撰写 1 篇不少于 6000 字的工程实践报告，则需由专业

评审小组集体讨论审议，达到与学术论文水平相一致，方可认定

为达到学位申请基本要求。专业学位硕士研究生参与各类工程实

践活动所取得的研究成果（含工程实践报告），均要求其指导教

师签字确认，并提供相关企业的书面证明。工程实践报告应是研

究生到企业进行半年以上的实践总结，工程实践内容应体现出到

企业进行工程实践的特征与特点，并与学位论文相关。 

8.专业学位硕士研究生参与的国家级科技创新/竞赛活动，

须经校研究生院/机械工程学院认定，且要求特等奖排名前 8

位、一等奖排名前 5 位、二等奖排名前 3 位。 

9.研究生如研究成果未达到学位申请要求，可以进行学位论

文答辩，但学位评定分委员会暂不受理其学位申请，待其研究成

果达到申请要求后，再提交学位评定分委员会审议其学位申请。 

10.本研究生学位申请成果基本条件自 2021 级研究生开始施

行，由本分委会负责解释。 

40



41

Ethan
文本框
5.培养的国家级人才列表



培养的国家级人才列表

姓名 人才称号 毕业时间 简历链接

王琪冰 俄罗斯科学院院士 2018.12
https://jdxy.cjlu.edu.cn/info/107
4/4878.htm

刘海涛 “优青” 2010.03
http://me.tju.edu.cn/faculty_tea
chers.action?cla=5&teacherid=
1874

孙涛 “青年长江学者” 2012.01
http://me.tju.edu.cn/faculty_tea
chers.action?cla=5&teacherid=
1879

田华 “优青” 2010.12
http://me.tju.edu.cn/faculty_tea
chers.action?cla=5&teacherid=
1794

刘海峰 “优青” 2013.06
http://me.tju.edu.cn/faculty_tea
chers.action?cla=5&teacherid=
1811

张茜 “优青” 2012.06
http://me.tju.edu.cn/faculty_tea
chers.action?cla=5&teacherid=
1868

潘家营 “优青” 2015.12
http://me.tju.edu.cn/faculty_tea
chers.action?cla=5&teacherid=
1901
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http://me.tju.edu.cn/faculty_teachers.action?cla=5&teacherid=1901
http://me.tju.edu.cn/faculty_teachers.action?cla=5&teacherid=1901


43

Ethan
文本框
6.出版的研究生教材及成果推广



6.1 《热力学分析及前沿进展》高等热力学教材出版合同
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6.1 《热力学》研究生教材出版合同
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热力学分析及前沿进展 

 

马一太 杨昭 王飞波 田华 李敏霞 王派 编著   

 

 

  
北 京 

6.1 《热力学》研究生教材封面 前言
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序 

我国提出 3060 碳达峰和碳中和的宏伟目标，我国的高等教育，尤其能源开发转换和利

用的专业设置、培养目标、课程体系和教材建设，都面临百年不遇之大变局，其中教材内容

要向培养碳中和创新人才的目标靠拢。天津大学马一太教授等人编写的《热力分析及前沿进

展》一书，适应了这一形势的要求，该书在加强热力学原理的基础上，在清洁能源的获取、

提高能量转换效率，能源的储存和热泵等技术的作用方面，作了较为深入分析。相信该书的

出版，对加强碳中和人才的培养，对碳中和有关政策的制订，会有促进作用。 
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前 言 

我国的经济建设推动了能源的开发和高效利用。为保护地球环境，我国宣布二氧化碳排

放力争于 2030 年前达到峰值，努力争取 2060 年前实现碳中和，这些宏伟的奋斗目标都与热

力学的应用有关。我国一方面对热力发电厂的效率和排放进行严格的管控，逐步提高可再生

能源发电的比例，另一方面通过制订国家标准和行业标准，不断提高用能终端设备包括压缩

机、制冷机、空调器、冷水机组、热泵热水机等的用能效率要求，特别是与热力学循环最相

关的制冷与热泵产品的性能和用能效率。热泵供热已经从中国夏热冬冷地区走向了北方寒冷

地区，已经成为北方清洁供热的重要途径，规模在日益扩大，但与此同时对臭氧层有破坏力

和高温室效应的合成制冷剂面临淘汰的境地，这就需要在电力、热力供应方面大规模采用可

再生能源。这些进展，都与热力学知识的普及和应用有关。 
本书是第一作者近三十年的教学经验的总结。第一作者曾参与“高等教育面向 21 世纪热

工课程教学体系及内容的改革计划”项目，针对工程热物理专业研究生开设热力学分析及前

沿进展课程，多年教学实践积累了大量素材。第二作者曾参与新工科专业课程体系改革和课

程建设，收集了国内外程热力学和高等热力学方面的教材，开展了研究生课程能源与环境、

留学生课程高等热力学（英文）和能源化学导论等建设。本书是适合专业基础课程工程热力

学 和传热学之后的继续课程，适合学过热学知识的相关专业学生学习，也适合从事能源管

理和能源政策制定的技术人员参考。撰写本书的主要目的是，为 21 世纪高效低污染地利用

化石能源解决资源、环境和可持续发展之间产生的耦合问题提供知识基础。本书力图理论与

工程实践统一，把工程热力学、不可逆过程热力学、生物热力学基础和耗散结构理论进行归

一，注重应用科学，减少过于高深的理论分析。 
全书共 9 章，其中有些创新的循环分析，如 CO2 正循环发电和逆循环制冷与热泵技术、

燃气热泵技术等的深入分析，均来自作者多年的科研成果。本书内容章节安排具体如下：第

1 章绪论，介绍热力学的三个阶段，包括平衡热力学、线性热力学和非线性热力学与现代热

力学的历史，指出当前和未来热力学在国民经济发展的重要地位；第 2 章介绍热力学基本概

念和定律，这对于学过热力学课程的学生是复习性的，考虑本书可供非动力工程专业或管理

人员参考，避免要查找很多参考书，这一章在削枝存干的原则上做了筛选，既适合学过热力

学基础课的学生复习，也适合没有学过热力学的学生或读者做一般性的了解；第 3 章概要介

绍不可逆过程热力学分析，并对相关应用做了扩展；第 4 章从蒸汽动力循环和制冷与热泵循

环两方面讲述热力学分析与计算，并加入 CO2 动力循环和 CO2 制冷与热泵循环，以及斯特

林循环和特殊循环分析；第 5 章侧重介绍三种相变的共性，即沸腾的气化核心、凝结的凝核

和凝固的晶核都具有共性的最小临界尺寸、相变延迟和亚稳态；第 6 章介绍能量的输配、储

存与可再生能源，这三者密切相关，因为将来非化石能源的比例逐渐增大时，能源的输配和

储存就更为重要；第 7 章介绍耗散结构和混沌理论；第 8 章介绍生态系统、生物多样性和与

生物相关的热力学分析；第 9 章是全书总结和展望，分析资源、环境和可持续发展并落实到

碳中和总体目标。马一太主笔编写所有章节初稿，杨昭和田华分别对第 4 章燃气热泵和 CO2
动力循环的内容进行编写和校对，李敏霞负责全文的校对，博士生王派负责全文参考文献的

收集、制图制表、核对计算结果、文字校对和全文整理，做了大量具体工作。 
本书中有一些独到的观点，如指出热力学的三个阶段，第三阶段不仅仅是耗散结构理论

提出阶段，更是现代热力学的广泛应用阶段。在第 4 章中，本书提出将有限时间热力学用于

热泵循环分析，并计算了有限时间热力学的循环完善度。在第 7 章中，对不可逆性分类为动
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力型不可逆性和阻力型不可逆性两种，指出阻力型不可逆性需要克服或尽量减小，而动力型

不可逆性是推动循环所必须的动力，是形成进化的源泉。本书把不同阶段的热力学概念和研

究对象名称进行了梳理，认为尽管名称不同，但多数是新理论的提出者为了表示新意而定义

的新的名词，并不会改变客观世界的本质。所以经典热力学的系统，包括环境学或生态学的

系统、统计热力学的系综和耗散结构中的结构。在耗散结构中的开放系统，实际上就是经典

热力学中的开口系统。本书充分肯定在 20 世纪 60 年代发展起来的耗散结构理论，认为它是

现代热力学的新高点。有关耗散结构理论中的自组织实例贝纳德对流，在传热学中早有研究，

最小熵产原理并不是这个理论独有，在线性热力学即不可逆过程热力学中已经充分被证明是

普遍的原理。本书以热力学角度全面介绍生态系统、生物多样性和生物相关的能量交换，并

从保护地球环境的角度分析资源、环境、可持续发展和碳中和，对行业内的前沿技术进行了

分析和介绍，以期使学生能够较系统深入掌握热力学概念和定律，成为完成国家 3060 碳达

峰、碳中和战略目标的技术人才。 
衷心感谢国内外参考文献的作者给本书提供了无尽的知识源泉。感谢江亿院士、何雅玲

院士、王如竹教授的大力推荐，感谢科学出版一如既往的大力支持，感谢和纪念提供最初高

等工程热力学讲义的已故吕灿仁教授，感谢参加本书撰写的所有人员。 
由于作者的知识有限，本书难免存在疏漏与不妥之处，特别是在回顾中外热力学发展史

和重要著作时，希望各位同行和广大读者批评指正。 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

主编  马一太            
   日期  2022.02.10            
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6.2 《水波的数值模拟》中文版研究生教材
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Springer Tracts in Civil Engineering

Jianhua Tao

Numerical 
Simulation 
of Water 
Waves

6.3 《水波的数值模拟》英文版研究生教材
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Series Editors

Giovanni Solari, Wind Engineering and Structural Dynamics Research Group,
University of Genoa, Genova, Italy
Sheng-Hong Chen, School of Water Resources and Hydropower Engineering,
Wuhan University, Wuhan, China
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Ioannis Vayas, Institute of Steel Structures, National Technical University of
Athens, Athens, Greece
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Jianhua Tao
Tianjin University
Tianjin, China

Translated by
Haiwen Zhang
China Institute of Water Resources
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Beijing, China

Co-translator Jianhua Tao

ISSN 2366-259X ISSN 2366-2603 (electronic)
Springer Tracts in Civil Engineering
ISBN 978-981-15-2840-8 ISBN 978-981-15-2841-5 (eBook)
https://doi.org/10.1007/978-981-15-2841-5

Jointly published with Shanghai Jiao Tong University Press
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book are believed to be true and accurate at the date of publication. Neither the publishers nor the
authors or the editors give a warranty, express or implied, with respect to the material contained herein or
for any errors or omissions that may have been made. The publishers remain neutral with regard to
jurisdictional claims in published maps and institutional affiliations.

This Springer imprint is published by the registered company Springer Nature Singapore Pte Ltd.
The registered company address is: 152 Beach Road, #21-01/04 Gateway East, Singapore 189721,
Singapore
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7.博士生主导发表的论文、获发明专利及优秀学位论文情况



7.1 近5年博士生主导发表的高水平论文及授权发明专
利情况
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天津市级优博

序

号
获评年度 二级学科 学生姓名 指导教师 论文题目

1 2011 年 动力机械及工程 郑朝蕾 张惠明 柴油机高效清洁燃烧方式基础理论研究

2 2012 年 流体力学 苏彩虹 周恒
高超音速圆锥边界层的转捩预测及 e-N

方法的改进

3 2012 年 机械制造及其自动化 刘海涛 黄田
少自由度机器人机构一体化建模理论、

方法及工程应用

4 2013 年 机械制造及其自动化 王福军 张大卫
芯片键合高速精密定位系统设计与控制

5 2014 年 机械工程 李建民 王树新
微创机器人机构设计方法与主从映射策

略研究

6 2015 年 动力机械及工程 王 浒 尧命发
柴油机碳烟生成机理多维数值模拟及试

验研究

重要协会优博

序

号
获评年度 二级学科

学生姓

名
指导教师 论文题目 获奖

1 2021 年 机械工程 董成林
黄田、刘海

涛

一种新型五自由度混联机器人的参

数化建模与集成设计方法研究

上银优秀机械博

士论文银奖

2 2018 年
动力机械及

工程
于国鹏

舒歌群、田

华

重型柴油机大温差余热能梯级利用

高效底循环系统研究(

中国内燃机协会

优秀博士论文一

等奖

3 2019 年 动力工程 石凌峰
舒歌群; 田

华;

内燃机余热回收跨临界 CO2 动力循

环理论与实验研究

中国汽车工程协

会博士优秀博士

论文优秀奖

7.2 学院培养的博士生学位论文获奖情况
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8.博士生参与(或工程博士促成的科研项目)科研项目及科技获奖情况



8.1 博士生参与或由工程博士促成的科研项目情况
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8.2 博士生参与科技奖励情况——国家级
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8.2 博士生参与科技奖励情况——省部级一等及特等奖

75
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