国防科技大学智能科学学院2026级博士研究生
“申请-考核”制春季招生工作方案

根据《国防科技大学博士研究生“申请-考核”制招生实施办法》（以下简称“实施办法”）、《国防科技大学智能科学学院博士研究生“申请-考核”制招生实施细则》（以下简称“实施细则”）制定本方案。

一、招生对象
1、拥有中国国籍的应届硕士研究生（如获录取资格，2026年秋季入学前须获得硕士学位，否则取消入学资格）。
2、拥有中国国籍的已获硕士、博士学位的人员。
二、招生专业及招生计划

控制科学与工程（1个计划）、机械工程（1个计划）、仪器科学与技术（1个计划），招生类型均为全日制。
三、报考条件

具体参见《国防科技大学博士研究生“申请-考核”制招生实施办法》及《智能科学学院博士研究生“申请-考核”制招生工作实施细则》。

四、工作程序

（一）考生申请。即日起至2026年4月23日24:00时。

登录国防科技大学研究生招生信息网-网上报名-博士生报名（报名地址：国防科技大学研究生招生信息网博士生报名系统，网址：https://yjszs.nudt.edu.cn）。

1.注册并以考生身份登录；

2.准确填写报名信息，记住生成的报名号；

（二）报名材料交寄。

需提交的材料如下(所有材料提交后均不退回，请自行留存备份)：

1．《国防科技大学2026年报考攻读博士学位研究生登记表》，表中内含两名所报考学科专业领域内的教授（或相当专业技术职称的专家）的书面推荐书（表格模板下载：国防科技大学研究生招生信息网-下载中心）。

2．申请人有效身份证件复印件，应届硕士毕业生另需出具学生证复印件。
3．经报考导师审核签字的拟攻读博士学位研究计划（不少于5000字，附件1）。备注:学院博士招生进行课题制招生改革，所有考生须在学院公布的博士招生课题中选择一项课题（附件2）撰写博士研究计划，且入学后不得随意调整研究计划。（导师信息及联系方式，登录国防科技大学研究生招生信息网-信息公开-导师信息栏查看）

4．本科、硕士阶段的学位和学历证书复印件、硕士学位认证报告（应届硕士生在入学时交验硕士阶段相关证书及认证材料），地方在职人员另需出具档案所在单位（或工作单位）人事部门介绍信，获得境外学位的申请人另需提供教育部留学服务中心学位认证证书复印件（以上材料如通知线下面试，须携带原件）。

5．硕士阶段学习成绩单（加盖培养单位教务处公章，本院学员可不盖章，教科处核对）。以成绩排名作为遴选条件的考生须提供学校教务部门出具的盖章相关证明。

6．外语水平证明（成绩单）。

7．硕士学位论文（仅已获硕士学位人员提供）、学术论文、授权发明专利、专著、获得的科研成果等证明材料。

（1）学术论文需提交：

①已录用论文：论文原文、录用通知、缴费证明、高校图书馆或相关权威机构出具的SCI/EI来源期刊证明。

②已发表论文：论文原文、高校图书馆或相关权威机构出具的SCI/EI论文检索报告。

（2）专利需提交：专利授权证书复印件。

（3）专著需提交：出版社出具的参编证明。

（4）其他科研成果需提交：相关证明材料。

材料提交方式（需提交电子版及纸质版材料）：

1.电子版材料：4月23日24:00前，在报名系统报名的同时，将材料1-7按顺序整理成1个PDF文件（材料命名要求为“报考学院+报考专业+姓名+身份证号”）在考生报名界面的“材料上传”处上传。
2.纸质版材料：考生可采取邮寄或自行提交（自行提交仅限本校考生）的方式提交书面申请材料。

1.邮寄材料请使用EMS快递(其他快递不予接收)，邮寄地址：湖南省长沙市开福区德雅路109号国防科技大学智能科学学院714，收件人：殷老师，联系电话：0731-87005031，邮编：410073。邮寄截止时间为4月21日，以寄出日期为准，逾期不再受理。

2.自行提交材料需送至湖南省长沙市开福区德雅路109号国防科技大学智能科学学院教务714办公室，自行提交材料截止时间为4月23日，以送达办公室时间为准，逾期不再受理。

（三）资格审查与材料审核。4月25日前，学院对申请人报考资格及相关证明材料的真实性、准确性进行审查；通过资格审查的申请人，学院将组织进行材料审核（该环节总分100分，占最终录取成绩的25%，成绩低于60分者不得进入专业基础笔试，材料审核评分标准见附件3），生源充足的情况下，一般按照不低于招生学科“申请-考核”制录取计划200%的比例确定参加专业基础笔试人员名单。

（四）费用缴纳。预计4月27日左右，学院发布报考资格审查合格后的准考考生名单，地方生按350元/生收费标准缴纳考试费用至研究生院账户。（具体缴费方式与准考名单同步发布）
（五）准考证打印。考生于2026年4月27日09:00至4月28日20:00，登录报名网站打印准考证。
（六）英语水平测试及专业基础笔试。考生须来校参加英语水平测试和入学资格考试。

1.英语水平测试时间：2026年4月29日15:00，地点：国防科技大学长沙校区101教学楼。（英语水平符合《国防科技大学博士研究生“申请-考核”制招生实施办法》免考条件的可不参加该测试）
2.专业基础笔试时间：2026年4月29日19:00，地点：国防科技大学长沙校区101教学楼。专业基础笔试内容为智能科学领域文献阅读理解。（所有考生均须参加）

（七）创新能力面试。预计5月上旬，学院组织进行创新能力面试（该环节占最终录取成绩的75%，评分标准见附件4），面试流程分为考生汇报和专家问答2个环节，其中考生汇报15分钟（PPT形式），汇报主要包括代表性成果和博士阶段研修计划等。代表性成果可以为学术论文、学科竞赛作品、专利、专著、获得科技奖励的成果等，若非第一完成人还需汇报本人在其中所做工作。专家问答15分钟，考生根据专家提问进行答辩。

专家组评分去掉最高分、最低分后的平均分为创新能力面试成绩。面试成绩低于60分、报考导师（或其委托负责人）“一票否决”的考生不予录取。参加创新能力面试的考生须同步参加思想政治素质和道德品质、身心素质考核，未参加或者检查（测试）结果不符合要求的考生不予录取（体检可在参加我院创新能力面试时在我校自费进行，或创新能力面试报到时提交近三个月内二甲及以上医院体检报告，体检标准可在国防科技大学研究生招生信息网-学校政策栏查看）。

（八）录取。拟录取名单于5月下旬左右公示（若录取总成绩存在同分的情况，按创新能力面试成绩确定排序。若还存在同分情况，由学院组织专家组评议确定排序）。拟录取学生入学时间为2026年秋季学期。

五、有关要求
1.申请人按照学院明确的时间节点提供符合要求的材料，逾期一律不予受理。申请人必须确保所提交材料真实准确，如发现伪造作假等行为，一经发现，将取消申请资格或录取资格。学院对申请人提交的材料进行形式审查，未按照通知要求提交材料者将视为不合格，不予进入材料审核及创新能力面试阶段。

2.材料审核、创新能力面试、思想政治素质和道德品质考核全程录音录像，音像资料保存备查。

3.考生材料如有造假伪造等情况，一经发现即取消申请资格或入学资格。

4.本方案解释权归智能科学学院教学科研处。
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附件2：

2026级博士研究生招生课题

	课题
编号
	导师
	一级学科
	课题名称
	民网邮箱

	1
	张礼廉
	控制科学与工程
	多孔径偏振光/星光组合定向定位技术研究
	lilianzhang@nudt.edu.cn

	2
	张礼廉
	控制科学与工程
	偏振光/可见光多模态视觉感知及轻量化建图与定位方法研究
	lilianzhang@nudt.edu.cn

	3
	张礼廉
	控制科学与工程
	新型毫米波雷达/视觉/惯性组合导航技术
	lilianzhang@nudt.edu.cn

	4
	郑永斌
	控制科学与工程
	信息不完备条件下非优质图像的智能目标识别关键技术研究
	zybnudt@nudt.edu.cn

	5
	郑永斌
	控制科学与工程
	基于多模态学习的多模复合制导关键技术研究
	zybnudt@nudt.edu.cn

	6
	郑永斌
	控制科学与工程
	复杂条件下基于在线学习的智能制导与控制关键技术研究
	zybnudt@nudt.edu.cn

	7
	郑永斌
	控制科学与工程
	多约束条件下基于多智能体深度强化学习的集群制导关键技术研究
	zybnudt@nudt.edu.cn

	8
	吴美平
	控制科学与工程
	复杂动态环境下的水下重力测量关键技术研究
	meipingwu@263.net

	9
	吴美平
	控制科学与工程
	面向复杂电磁环境的异构无人系统协同可信导航技术
	meipingwu@263.net

	10
	吴美平
	控制科学与工程
	捷联式航空重力三分量误差补偿与抑制技术研究
	meipingwu@263.net

	11
	吴美平
	控制科学与工程
	智能仿生飞行员导航、状态感知与飞控关键技术
	meipingwu@263.net

	12
	吴美平
	控制科学与工程
	基于AUV的极区水下重力测量关键技术
	meipingwu@263.net

	13
	潘献飞
	控制科学与工程
	基于视觉语言模型的机器人具身智能导航方法
	panxianfei@nudt.edu.cn

	14
	潘献飞
	控制科学与工程
	单兵室内外多源智能定位技术
	panxianfei@nudt.edu.cn

	15
	吴峻
	控制科学与工程
	无人机线圈型电磁制动回收系统与控制
	wujun2008@nudt.edu.cn

	16
	吴峻
	控制科学与工程
	高功率脉冲电源及其协同控制
	wujun2008@nudt.edu.cn

	17
	刘耀宗
	控制科学与工程
	高速磁浮列车导向系统实验建模与融合控制研究
	13508474282@163.com

	18
	刘耀宗
	控制科学与工程
	车载装备行进间智能隔振技术研究
	13508474282@163.com

	19
	龙志强
	控制科学与工程
	超声速风洞磁悬挂天平的性能评价与智能优化控制研究
	zhqlong@nudt.edu.cn

	20
	龙志强
	控制科学与工程
	复杂机电装备安全检测与实时恢复控制方法研究
	zhqlong@nudt.edu.cn

	21
	龙志强
	控制科学与工程
	基于数据与模型驱动的动态系统智能诊断与容错控制
	zhqlong@nudt.edu.cn

	22
	龙志强
	控制科学与工程
	复杂机电装备性能评估与协同优化控制方法与实验研究
	zhqlong@nudt.edu.cn

	23
	李杰
	控制科学与工程
	面向车载无人机弹射的储能变换控制技术研究
	jieli@nudt.edu.cn

	24
	李杰
	控制科学与工程
	磁浮风洞高场强冲击高温超导磁体技术研究
	jieli@nudt.edu.cn

	25
	李杰
	控制科学与工程
	低谐波高推力密度超声速直线推进技术研究
	jieli@nudt.edu.cn

	26
	李杰
	控制科学与工程
	面向跨音速磁浮风洞的线圈式电动悬浮技术优化研究
	jieli@nudt.edu.cn

	27
	李杰
	控制科学与工程
	超导电动悬浮与推进系统的多物理场耦合机理及其外磁场谐波抑制技术研究
	jieli@nudt.edu.cn

	28
	罗自荣
	机械工程
	活性肌肉驱动的多自由度类生命体手指关键技术
	louzirong@nudt.edu.cn

	29
	罗自荣
	机械工程
	灵巧手仿生驱动原理与关键技术
	louzirong@nudt.edu.cn

	30
	罗自荣
	机械工程
	大负载高适应性灵巧手仿生设计
	louzirong@nudt.edu.cn

	31
	罗自荣
	机械工程
	面向极端环境的超精密伺服作动机理与技术
	louzirong@nudt.edu.cn

	32
	罗自荣
	机械工程
	光电系统伺服机构数字孪生与敏捷设计技术研究
	louzirong@nudt.edu.cn

	33
	罗自荣
	机械工程
	面向低小慢目标的智能跟瞄技术
	louzirong@nudt.edu.cn

	34
	徐小军
	机械工程
	面向复杂出水环境的可变构型蛙人机器人结构设计与运动特性研究
	xuxiaojunmail@sina.com

	35
	徐小军
	机械工程
	极地两栖无人平台多模态运动机构与环境适应结构设计
	xuxiaojunmail@sina.com

	36
	徐小军
	机械工程
	极地两栖无人车冰水耦合作用下的瞬态动力学特性研究
	xuxiaojunmail@sina.com

	37
	徐小军
	机械工程
	组合变构型地面无人平台分布式驱动控制关键技术研究
	xuxiaojunmail@sina.com

	38
	梁秀兵
	机械工程
	XX智能生成与性能评价
	liangxb_d@163.com

	39
	吴宇列
	机械工程
	仿蝴蝶高能效微飞行器的飞行机理与制造技术研究
	ylwu@nudt.edu.cn

	40
	吴宇列
	机械工程
	爬飞复合式微飞行器的研究
	ylwu@nudt.edu.cn

	41
	肖定邦
	机械工程
	悬浮光机电系统的精确调控与冷却控制研究
	dingbangxiao@nudt.edu.cn

	42
	肖定邦
	机械工程
	高精度熔融石英基平面化MEMS陀螺结构设计与制造技术研究
	dingbangxiao@nudt.edu.cn

	43
	肖定邦
	机械工程
	基于增材制造的新型惯性器件设计与制造技术研究
	dingbangxiao@nudt.edu.cn

	44
	肖定邦
	机械工程
	强环境鲁棒性新型熔融石英压电式MEMS陀螺关键技术研究
	dingbangxiao@nudt.edu.cn

	45
	吴学忠
	控制科学与工程
	微扑翼飞行器的姿态控制技术研究
	xzwu@nudt.edu.cn

	46
	吴学忠
	控制科学与工程
	基于冗余配置微陀螺的惯性导航微系统研究
	xzwu@nudt.edu.cn

	47
	吴学忠
	机械工程
	熔融石英基谐振式微加速度计设计与制造关键技术研究
	xzwu@nudt.edu.cn

	48
	吴学忠
	机械工程
	一种弹性增强型高阶复合谐振器的设计与研究
	xzwu@nudt.edu.cn

	49
	吴学忠
	控制科学与工程
	基于微半球陀螺的惯性/视觉智能导航微系统研究
	xzwu@nudt.edu.cn

	50
	席翔
	机械工程
	圆片级微半球陀螺制造技术研究
	xixiang@nudt.edu.cn

	51
	席翔
	机械工程
	熔融石英微半球陀螺结构高精度热压成型技术研究
	xixiang@nudt.edu.cn

	52
	席翔
	机械工程
	基于光纤精密测振的微半球陀螺谐波误差辨识技术研究
	xixiang@nudt.edu.cn

	53
	席翔
	机械工程
	对称式微陀螺阻尼误差机理分析与调控技术研究
	xixiang@nudt.edu.cn

	54
	张琦
	仪器科学与技术
	无人机磁干扰矢量补偿技术研究
	zhq101@sina.com

	55
	张琦
	仪器科学与技术
	多维特征融合的无人机地磁矢量智能匹配导航方法研究
	zhq101@sina.com

	56
	张琦
	仪器科学与技术
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	pengxiaoqiang@nudt.edu.cn

	174
	陈善勇
	机械工程
	光学自由曲面的形位协同干涉测量方法
	mesychen@163.com

	175
	陈善勇
	机械工程
	光学复杂曲面的超精密轮廓测量与评价方法
	mesychen@163.com

	176
	陈善勇
	机械工程
	半球谐振子质量缺陷连续修调理论与方法
	mesychen@163.com

	177
	戴一帆
	机械工程
	复杂曲面棒镜车抛一体加工工艺研究
	dyf@nudt.edu.cn 

	178
	戴一帆
	机械工程
	超精密机床静压部件控时磨削技术基础研究
	dyf@nudt.edu.cn 

	179
	戴一帆
	机械工程
	短波长光学元件原子级超光滑抛光关键技术研究
	dyf@nudt.edu.cn 

	180
	刘冠军
	机械工程
	可重复使用空天飞行器壳体结构健康监测与调控技术
	gjliu342@qq.com 

	181
	刘冠军
	机械工程
	无人装备水下摩阻等多参数复合智能感知技术
	gjliu342@qq.com 

	182
	蒋瑜
	机械工程
	智能装备先进芯片器件可靠性的跨尺度分析与评估
	jiangyu@nudt.edu.cn

	183
	蒋瑜
	机械工程
	多应力耦合作用下飞机主承力结构裂纹损伤机理与疲劳寿命预测研究
	jiangyu@nudt.edu.cn

	184
	蒋瑜
	机械工程
	面向多自由度变形的智能微结构可靠性设计
	jiangyu@nudt.edu.cn

	185
	蒋瑜
	机械工程
	基于超材料的柔性蒙皮可靠性设计
	jiangyu@nudt.edu.cn

	186
	蒋瑜
	机械工程
	面向多源不确定性的结构可靠性优化设计方法研究
	jiangyu@nudt.edu.cn

	187
	蒋瑜
	机械工程
	多轴超高斯随机激励下导弹结构振动疲劳寿命预测研究
	jiangyu@nudt.edu.cn

	188
	陶俊勇
	机械工程
	装备可靠性加速试验评估与故障诊断研究
	taojunyong@nudt.edu.cn

	189
	陶俊勇
	机械工程
	战区联合作战装备综合保障体系效能评估
	taojunyong@nudt.edu.cn

	190
	陶俊勇
	机械工程
	面向群集运动行为的智能集群韧性评估和优化
	taojunyong@nudt.edu.cn

	191
	陶俊勇
	军事智能
	无人作战试验训练智能评估和优化
	taojunyong@nudt.edu.cn

	192
	杨拥民
	机械工程
	机电复合传动装置主动维修决策技术
	yangyongmin@163.com

	193
	杨拥民
	机械工程
	燃气涡轮发动机监测与智能诊断方法研究
	yangyongmin@163.com

	194
	杨拥民
	机械工程
	磁耦合谐振式无线电能与信号协同传输方法研究
	yangyongmin@163.com

	195
	方鑫
	机械工程
	智能机械/力学超材料结构创新设计与应用探索
	xinfangdr@sina.com

	196
	方鑫
	机械工程
	高速流场与强声场中的轻质结构声振抑制方法
	xinfangdr@sina.com

	197
	方鑫
	机械工程
	复杂系统智能自适应减隔振设计与控制
	xinfangdr@sina.com

	198
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	机械工程
	人形机器人多自由度仿人脊柱的优化设计与仿生驱动研究
	dingbangxiao@nudt.edu.cn

	199
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	机械工程
	人形机器人刚柔耦合仿生机构的优化设计与调控机理研究
	xixiang@nudt.edu.cn

	200
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	机械工程
	基于微型运动平台的类人眼式仿生视觉系统研究
	ylwu@nudt.edu.cn

	201
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	机械工程
	人形机器人仿生电子鼻关键技术研究
	ylwu@nudt.edu.cn

	202
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	机械工程
	强对抗环境下超分辨多维力解耦电子皮肤及触觉具身智能
	gjliu342@qq.com

	203
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	机械工程
	人形机器人功能自主重构关键技术
	qiujing16@sina.com

	204
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于人形机器人本体感知的定位及自稳控制
	lhmnew@nudt.edu.cn

	205
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	人形机器人四维场景预测
	lhmnew@nudt.edu.cn

	206
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	物理世界模型引导的VLA长序列运动规划方法
	lhmnew@nudt.edu.cn

	207
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	因果推断下的强化学习世界模型与策略迁移方法
	lhmnew@nudt.edu.cn

	208
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向人形机器人终身导航的后训练与终身学习
	lhmnew@nudt.edu.cn

	209
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向人形机器人高爆发运动的智能控制理论与方法
	mjj_nudt@nudt.edu.cn

	210
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向大负载强冲击的人形机器人双臂协调控制研究
	mjj_nudt@nudt.edu.cn

	211
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向高稳定高柔顺的人形机器人全身协调控制方法研究
	mjj_nudt@nudt.edu.cn

	212
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于深度强化学习的人形机器人多技能通用运动控制研究
	mjj_nudt@nudt.edu.cn

	213
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于多模态大模型的人形机器人自主操作方法研究
	lhmnew@nudt.edu.cn

	214
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于神经形态计算的人形机器人上肢类脑仿生控制
	lhmnew@nudt.edu.cn

	215
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	人形机器人端到端动态场景三维重建
	lhmnew@nudt.edu.cn

	216
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	肩肘运动机理分析及人形机器人模仿映射方法研究
	lhmnew@nudt.edu.cn

	217
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	事件驱动的人形机器人类脑多模态融合定位
	lhmnew@nudt.edu.cn

	218
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	融合偏振与深度视觉的人形机器人精细操作与物理交互
	junhao.xiao@nudt.edu.cn

	219
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向人形机器人的群体协作问题研究
	junhao.xiao@nudt.edu.cn

	220
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向机器人自主作业的具身世界模型优化机理研究
	junhao.xiao@nudt.edu.cn

	221
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于世界模型的人形机器人通用导航方法
	junhao.xiao@nudt.edu.cn

	222
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于具身推理的人形机器人长序列动态任务规划
	junhao.xiao@nudt.edu.cn

	223
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	基于全身可穿戴外骨骼的人形机器人示教-学习-控制技术研究
	narcz@163.com

	224
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向复杂作业环境的人形机器人上肢模仿学习与共享控制研究
	narcz@163.com

	225
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	生物启发下的具身智能机器人自我认知与进化机理研究
	narcz@163.com

	226
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	智能仿生机器人人工肌肉部件及应用关键技术研究
	narcz@163.com

	227
	“智行者”人形机器人研究团队课题
	控制科学与工程
	面向神经拟态信息处理的光电突触器件研究
	lhmnew@nudt.edu.cn


附件3：

智能科学学院“申请-考核”制博士研究生招生
材料审核评分标准

博士研究生“申请-考核”制招生材料审核,分别从专业基础能力、科学研究能力和综合素质能力三个方面分别对考生进行评价，具体如下:

一、评分标准

专业基础能力（15分）

根据考生本科和硕士阶段学习情况、学习经历、所学专业与报考学科相关性等，评价其掌握报考学科基础理论和专业知识的情况。

科学研究能力（60分）

根据考生硕士阶段取得的科研成果，评价其科学思维与学术能力、分析与解决问题能力、科学研究素养的情况。

综合素质能力（25分）
根据考生的外语水平、社会实践活动等情况，评价其科学精神、创新能力和培养潜质的情况。

二、成绩核算

博士研究生“申请-考核”制招生材料审核专家组由不少于7位相同或相近学科高级职称的专家（含院外专家至少1名）组成，根据材料审核情况现场实名独立打分，满分100分，专家打分去掉一个最高分和一个最低分后所求平均分为考生材料审核得分。材料审核成绩占最终录取成绩的25%，成绩低于60分者不得进入创新能力面试考核。

附件4：

智能科学学院2026级“申请-考核”制博士研究生
创新能力面试评分标准

	评价要素
	主要评价内容和标准
	满分

	专业基础
	1.学科基础：考察考生本科、硕士学习阶段专业课程学习情况及工作经历，是否适合报考学科博士研究生培养要求的知识结构

2.专业知识：考察考生对报考学科专业知识的掌握程度及对专业知识的运用和理解
	10

	科研能力
	1.硕士学位论文：考察考生对硕士学位论文选题、研究内容的理解及应届生论文进展情况
2.创新实践能力：考察考生代表性学术成果水平，科学思维与学术能力、分析与解决问题能力
	40

	培养潜力
	1.科研创新潜力：考察考生对本领域学术前沿、学术动态的了解情况

2.博士研究计划：考察考生对未来博士阶段的学习规划等
	40

	综合素质
	考察考生语言表达能力、其他成果奖励、科学精神等
	10




