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一、 个人基本情况： 

姓    名：  胡晓强 

性    别：  男 

出生年月：  1991-01 

民    族：  汉 

职称职务：  讲师 

政治面貌：  群众 

最后学历：  研究生 

最高学位：  博士 

工作单位：  温州大学 

通信地址：  温州市瓯海区茶山街道 温州大学南校区 1B-404 室 

邮政编码：  325035 

电    话：  17750662353 

E—Mail  ：  firehu123@qq.com 

二、 从事研究的专业领域及主要研究方向  

研究的专业领域：导航、制导与控制 

 

主要研究方向：组合导航系统、故障诊断技术、视觉导航技术 

 



三、 主要工作经历 

 

四、 近年来主持的主要教学科研项目 
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参研项目： 

非线性闭环系统可诊断性设计方法研究，973 项目子课题，

2015-2016； 

惯性基容错多源组合导航关键技术研究，惯性技术国防重点
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