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2021-09 ~ 2024-06 哈尔滨工程大学 控制工程（硕士）

2015-09 ~ 2019-06 东北电力大学 自动化（学士）

教育背景

排名:  37/169  二等奖学金一次，三等奖学金一次

排名:49/384  学业奖学金二等奖2次、学业奖学金三等奖2次     担任：班长

专业技能

• 掌握Python，C++, 熟悉主流的深度强化学习路径规划及实现，能按自己需求对其进行创新改进
• 熟悉进程、进程间通信、线程、多线程等操作系统基础知识；
• 掌握计算机组成原理、操作系统相关知识、以及Linux操作系统，熟悉arm嵌入式
• 会使用ROS进行机器人软件程序的编写，以及机器人不同节点间的发布订阅程序
•  熟悉IIC,SPI等通信协议,了解llinux设备驱动开发，有linux字符设备驱动开发的项目经验
• CET-4、计算机二级证书（C语言）、计算机三级证书（网络技术）

2023-06 ~ 2023-08 长春光学精密机械与物理研究所 研发实习生

实习经历

• 高复杂度光机电集成类产品主控软件架构设计
• 曝光机器的控制系统研发
• 光刻芯片的质量检测分析

2022-03 ~ 2023-06 基于ROS复杂动态环境下智能车的路径规划 项目负责人

2023-04 ~ 2023-07 模拟汽车中控台--倒车影像 项目研究员

2023-07 ~ 2023-09 Linux下轻量级web服务器 项目负责人

项目经历

应用技术：    Python、Pytorch、ROS、Gazebo
项目描述：    本项目是基于智能体双延迟深度确定性策略梯度算法（TD3）设计的一个动态坏境移动机器人路径规划算法
主要工作：  
• 根据路径规划任务的需求，并结合 Turtlebot3 移动机器人的运动方式，从状态空间、动作空间、神经网络结构、奖励函数、选

择策略等五个方面对路径规划算法进行设计；
• 在 Gazebo 三维仿真平台上搭建复杂的动态障碍物环境，并进行算法训练。

项目描述：该项目设计并开发了一款智能泊车辅助系统，基于ITOP-4412开发版，LCD屏，摄像头，HC-SR04超声波测距模块，蜂
　　　　　鸣器等硬件，旨在提供高效安全的倒车影像功能。
应用技术：linux字符驱动，ITOP-4412开发版，多线程编程
主要工作：
• 采用多线程编程，实现摄像头与LCD屏和超声波测距与蜂鸣器的并发运行，缩短了LCD屏的显示延迟时间；
• 设计并编写超声波测距模块驱动程序，实现车尾障碍物检测；
• 编写PWM驱动程序，蜂鸣器报警频率与超声波测量的距离实时匹配。

项目描述：该项目通过 HTTP 协议与客户端进行通信、接收、处理来自客户端的 HTTP 请求，并对其请求做出响应，返回给客
　　　　　户端其请求的内容。
应用技术：多线程编程，socket编程，I/O多路复用，http协议
主要工作：
• 使用线程池+socket+epoll+模拟Proactor事件处理方式的并发模型，使用状态机解析HTTP请求报文，支持解析
• GET和POST请求，可通过定时器完成对非活动连接的处理，经Webbench压力测试，可以实现上万的并发连接。

自我评价

在学术研究方面，本人具有较高的阅读和理解英文文献的能力，并能够对其进行深入的分析的评价
在团队协作方面，本人待人热情、真诚。有较强的组织能力和团队协作精神。可形成良好的工作气氛和团队合作精神。
在日常生活方面，本人性格开朗、稳重、有活力，热爱篮球跑步，篮球本科院赛队伍冠军。能够迅速适应各种环境。


