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教育背景 
杭州电子科技大学     2017.9-2021.6          自动化 本科        GPA：4.14/5.0    排名：35/252 
 荣誉/奖项：国家励志奖学金×3、ROBOMASTER 机甲大师对抗赛三等奖、全国大学生数学竞赛一等奖（浙

江赛区非数学类）、全国大学生电子设计竞赛浙江赛区二等奖、浙江省大学生机器人竞赛三等奖、校二等奖
学金×3，校三等奖学金×1 

哈尔滨工程大学(211)  2021.9-2024.6        人工智能 硕士        GPA：90.86/100  排名：1/29 
 荣誉/奖项：一等研究生学业奖学金、发明专利一项、EI 检索论文（依托于国家自然基金） 

专业技能 
 熟悉 C/C++语言，有良好的 C++编程基础，熟练使用 STL 库，了解设计模式 
 熟悉常见的数据结构与算法、链表、树、队列、DFS/BFS、二分查找、动态规划等。 
 熟悉常用的基于搜索、采样的路径搜索算法与基于数值优化和 B 样条曲线的轨迹优化方法。 
 熟悉常用的控制方法如 PID、串级 PID、MPC、LQR 控制器；了解卡尔曼滤波器原理。 
 熟悉 ROS 与 Gazebo 仿真平台的使用，熟悉 Ubuntu 常用命令，了解 GDB 调试与 Git 使用。 
 具备扎实的数理基础，包括矩阵论（99）、概率论、数值优化等数学知识。 
 具备机器人学相关基础，包括位姿变换、正逆运动学、动力学、运动控制等相关知识。 
 熟悉 TCP/IP、UDP 等网络通信协议，了解 TCP 三次握手、四次挥手、流量控制、拥塞控制等。 
 了解操作系统原理、CPU 调度、死锁、内存管理等知识，了解 Linux 系统。 
 了解 Python 语言基础、Matlab 与 Simulink 仿真系统 

项目经历 
项目一：超深水水下移动机器人运动控制系统设计（国家重点研发项目）        2022 年 6 月-2022 年 10 月 
项目简介：超深水水下移动机器人主要完成对海底地震波数据采集，勘探海底油气田分布。控制系统包括机器人
的运动控制，在水面自主航行，轨迹跟踪，锚定，自主下潜至目标区域等。 
应用技术：C、STM32 裸机开发、CAN、UART、DMA、串级 PID、前馈控制 

1. CAN 与 UART 通信实现主控获取各类传感器信息，并向外部执行机构和地面端传输控制指令和状态。 
2. 实现基于串级 PID 和前馈补偿的运动控制器设计，通过机器人运动模型和预估水动力参数实现前馈补偿。 
3. 实现基于 LOS 法的自主航迹跟踪控制器，通过对机器人的姿态和速度控制实现精准的轨迹跟踪控制。 

项目二：水下机器人高逼真度仿真模型                                      2022 年 10 月-2022 年 12 月 
项目简介：实现水下机器人高逼真度仿真模型，包括模拟水下机器人 6 自由度运动状态，模拟惯导误差、海洋环
境、模拟耗电充电过程以及对机动能力的影响、模拟海洋环境对机器人运动影响以及多种运动模式。 
应用技术：C++、动态链接库、设计模式、PID 控制、水下机器人动力学模型 

1. 分析推导水下机器人动力学模型，结合 C++面向对象思想对电机模型，各类系统进行封装。 
2. 结合水下机器人动力学模型，采用抽象工厂模式设计仿真系统，实现对系统模型的隔离。 
3. 设计自动调节参数的 PID 运动控制器，实现对不同参数的水下机器人的基础运动控制。 

项目三：基于 ROS 的无人车的轨迹规划和跟踪控制系统                      2022 年 12 月-2023 年 4 月 
项目简介：激光雷达作为主要的环境感知和建图的传感器，完成无人车仿真验证系统与无人车实物实验系统。无
人车具备多种远程通信方式，精准导航定位系统，稳定的运动控制器以及位置环境自主避障与轨迹规划等功能。 
应用技术：ROS、Ubuntu、A*、数学优化、B 样条曲线、MPC 

1. 搭建基于 ROS 系统的无人车控制系统，包括运动控制、轨迹规划、读取传感器数据等节点 
2. 采用 A*算法实现无人车在全局环境下的路径搜索，完成无人车无碰撞最短路径的规划。 
3. 基于数学优化/B 样条曲线的优化方法，将路径优化为可行轨迹，包括时间优化。 
4. 设计基于 MPC 轨迹跟踪控制器，实现无人车在时间和空间维度上对轨迹的跟踪。 
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实习经历 
智真海洋科技（威海）有限公司                                           2022 年 6 月-2023 年 6 月 
工作内容： 

1. 水下机器人动力学仿真模型研究，并搭建基于 C++的水下机器人仿真系统。 
2. 无人车运动规划算法研究，实现无人车在未知环境下的感知、避障与自主运动。 
3. 水下机器人编队算法研究，实现多台水下机器人的自主编队、编队运动、变换队形等功能。 


