
项目描述：通过运动捕捉设备实时检测人机最小安全距离，通过人机安全协作策略让机械臂拥有碰前主动

规避人类和碰后减少人类损伤的能力。

责任描述：创新点博弈论部分理论研究，三个机械臂 urdf 模型文件，机械臂 moveit 配置以及 gazebo 联

合仿真，通过 moveit 中的 c++编程接口控制机械臂运动，获取 gazebo 中的机械臂信息并实

时输出每个机械臂关节、连杆的位置和速度以及任意两个机械臂各连杆之间的距离，运用 c++

编写博弈论策略部分代码。

项目描述：该项目以遥操作为背景实现了对机器人的远程操控。

责任描述：负责将手柄端的位置信息映射到六自由度的机械臂端，控制机械臂运动。

2017-2021 年 文艺部部长、长心理委员、一次二等奖学金、两次三等奖学金

2021 年 获得二等奖学金、CET4

2022 年 专利《人机协作中基于博弈论的安全控制策略》一通回案实审、入选积极分子

2023 年 小论文《基于 sEMG 刚度辨识的机械臂人机协同控制方法》终审

姓 名：郑馨蕊

出生年月：1999 年 3 月

联系电话：132-9631-4049

邮 箱：3098487458@qq.com

本科院校：哈尔滨理工大学

毕业院校：哈尔滨理工大学

学 历：硕士

专 业：控制科学与工程

毕业时间：2024 年 6 月

本科专业：自动化

专业技能：

1、熟练使用 C/C++语言编程方法，循环结构，选择结构，指针，数组，STL 等，了解 Python

2、熟悉 ROS 机器人操作系统，Moveit 配置助手，Gazebo 仿真工具，Rivz 三维可视化平台基本用法

3、了解 Linux 系统，基本命令，文件系统，文件的储存等

4、了解链表，栈，队列，冒泡排序等数据结构

5、具备文档撰写能力以及熟练使用 word,office,ppt,visio 等办公软件

个人优势：

6、本科阶段组织多次团体活动如荧光夜跑、国际马拉松啦啦操等，有较强的责任心和团体意识

7、研究生阶段负责过实验室财务管理，办事认真严谨

8、有较强的学习能力和钻研精神


