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	个人简介

	任涛，1988年生，博士，副教授，硕士生导师。2011年毕业于西南石油大学过程装备与控制工程专业，获工学学士学位；2017年毕业于西南石油大学机械工程专业，获工学博士学位。2015年9月至2016年9月在香港大学机械工程系从事科学研究。主要从事机器人技术、石油天然气装备、机械系统动力学等方面的研究工作。
近年来，作为项目负责人承担自然科学基金、四川省科技支撑计划项目、中国制造2025四川行动与创新驱动资金项目、四川省苗子工程；参与国家自然科学基金项目、香港创新及科技基金、国家重大专项、四川省科技支撑计划多项；2018年至2019年总科研经费合计344万元。
近年来，在《Soft Robotics》《IEEE/ASME Transactions on Mechatronics》等国内外顶级期刊及International Conference on Robotics and Automation等顶级会议发表论文30余篇，其中SCI 1区论文5篇，顶级国际会议论文1篇。两篇论文被机器人顶级期刊《Soft Robotics》评为高影响力论文；授权美国发明专利1项，中国发明专利11项。目前担任《IEEE/ASME Transactions on Mechatronics》《IEEE Access》《Mathematical Problems in Engineering》《Proc. IMechE., Part C: Journal of Mechanical Engineering Science》《Proc. IMechE., Part I: Journal of Systems and Control Engineering》等国际学术期刊的审稿人。。
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18. Development of a novel oil and gas in-pipe robot[J]. International Journal of Mechatronics and Manufacturing Systems, 2015, 8(3-4): 102-115.
19. A helical drive in-pipe robot based on compound planetary gearing [J]. Advanced Robotics, 2014, 28(17): 1165-1175.
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