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熟悉linux操作系统、
熟悉C语言、C++
熟悉dsp内部及外设之间的通讯（SPI、I2C）
了解进程、线程、以及TCP/UDP协议
硬件调试，会使用万用表、示波器、变频器
英语四级

磁悬浮轴承控制方法的研究
          首先建立单自由度轴承的模型，以单自由度磁悬浮轴承系统的组成和工作原理为基础，分析受力特性，得到较为准
确的数学模型，并用状态空间方程和传递函数描述。
          在研究单自由度磁悬浮轴承的基础上，对多自由度磁悬浮轴承做进一步研究，建立径向四自由度的数学模型。其次
，在建立的高精度模型基础上，先对单自由度磁悬浮轴承系统进行设计。设计基于指数趋近律的滑模控制器，从理论和仿
真实验结果中得出滑模控制的优缺点，并针对其存在的抖振现象，提出进一步的改进方案。
         对滑模控制器的参数进行调节，使得系统可以得到更好的控制效果，并通过MATLAB/SIMULINK 软件进行模型搭建
和仿真分析。
         最后，搭建实验平台，选择合适控制策略，并且设计控制器，分别对控制器、传感器和功放的具体结构、工作原理
以及参数配置，最终实现不同转速下转子偏移位置。验证所设计的控制器可以使电主轴的转子快速的跟踪给定信号，按照
需要完成偏移，并且在设定位置工作时，使其具有一定的抗干扰能力。

智能宠物喂食机
           利用海思芯片Taurus & Pegasus AI计算机视觉基础开发套件实现，Taurus Hi3516DV300主要负责实时检测宠物
画面，捕捉画面进行通信，Pegasus Hi3861V100是控制和执行，控制电机驱动实现放粮。
个人承担任务
          1.与队友做模型训练，外壳的设计，以及数据集的制作
          2.将训练好的模型部署到板端，以及两板之间通信
          3.把训练最终生成的文件通过工具烧写到摄像头板端，并运行起来
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第四届全国大学生嵌入式芯片与系统设计竞赛全国总决赛一等奖
第四届全国大学生嵌入式芯片与系统设计竞赛北部赛区一等奖
第六届辽宁省研究生电子设计竞赛二等奖
第三届辽宁省人工智能应用大赛优秀奖
2021-2022学年沈阳工业大学三等奖学金

        本人性格开朗，待人真诚，对工作有上进心，有较好的合作精神和意识，善于沟通，乐于学习，不断提高自身能力和
综合素质。

荣誉奖项

自我评价


