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教育背景

校园履历及荣誉

 2022 年 9 月至 2023 年 9 月 于哈尔滨理工大学担任院研究生会部长

 2016 年 9 月至 2020 年 6 月 于黑龙江工商学院担任班级学习委员

 2016 年 9 月至 2019 年 9 月 于黑龙江工商学院担任院研究生会部长

 2022 年 12 月 硕士研究生期间获得“校优秀研究生”

 2016 年 9 月至 2020 年 6 月 本科期间荣获“二等奖学金”

 熟练掌握 AutoCAD、SolidWorks 制图建模软件，熟悉 ANSYS 的使用；

 熟悉机械设计、机械原理、机械制造加工等专业知识；

 熟悉 TRIZ 发明创造理论；熟练掌握 Matlab 和 Python，熟练使用 Word、PPT 和 Visio 等办公软件；

2021.9-2024.6 哈尔滨理工大学 机械电子工程（硕士）
研究方向：医疗机器人、柔性针穿刺控制；课题涉及基于深度学习的图像处理、光纤布拉格光栅和模糊控制等

学历: 硕士研究生

邮箱: 835521879@qq.com 英语水平: CET6电话: 15546317293

课题方向:医疗机器人

学校: 哈尔滨理工大学

出生年月: 1997.11

2016.9-2020.6 黑龙江工商学院 机械电子工程（本科）
主修课程：机械设计、机械原理、机械系统设计、电工学、单片机、C 语言和自动控制原理等

专业技能

成果及奖励

 “华为杯”第十九届中国研究生数学建模竞赛 国家级三等奖

 第十八届“挑战杯”全国大学生课外学术科技作品竞赛 国家级三等奖

 第十三届“挑战杯”哈尔滨理工大学大学生创业计划竞赛 铜奖

 发明专利：一种柔性针自动更换装置 实审

 实用新型专利：一种老年人及残疾人多功能辅具 在审

籍贯：黑龙江省齐齐哈尔市

专业：机械电子工程

课题项目

 项目描述：该项目根据穿刺手术需求，对柔性针穿刺机器人进行结构设计，是串并联型机器人，通过

SolidWorks 软件完成三维建模，进一步对机器人进行运动学分析和工作空间分析；使用改进 RRT 算法进

行术前规划，采用 Simulink 设计了高级模糊控制器，通过 STM32 实现基于 PID 算法的步进电机闭环控

制，进行柔性针的穿刺；进一步的，基于光纤传感器获取柔性针形状和针尖位置，监测实时的位置误差，

反馈给高级模糊控制器，进行纠偏，实现穿刺过程中的跟踪控制。

 主要任务：机器人结构设计、机器人的运动学分析和工作空间分析，柔性针穿刺受力建模，柔性针穿刺轨

迹规划。

柔性针穿刺的多模态感知和人机共融交互控制研究（省级自然科学基金项目）

主动柔性针变曲率穿刺机理及实时路径规划（省级自然科学基金项目）
 项目描述：相比于被动式柔性针，主动式柔性针具有明显的优势。其更高的灵活度可避开障碍物，精准的

穿刺病灶靶点。主动柔性针躲避障碍物的能力取决于针的弯曲程度，因此有必要对影响主动柔性针弯曲特

性的因素和路径规划进行分析。

 主要任务：套管柔性针穿刺装置结构设计、实时路径规划算法研究，套管柔性针受力弯曲仿真。


