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东北大学

机械电子工程	硕士

2021年09月		-	2024年06月

沈阳

GPA：3.56	/	4.00（专业前15%）

荣誉/奖项：东北大学一、二等奖学金

沈阳工业大学

机械设计制造及其自动化	本科

2017年09月		-	2021年06月

沈阳

GPA：3.36	/	4.00（专业前10%）

荣誉/奖项：国家励志奖学金、一等奖学金

基于人机协同的开颅手术机器人柔顺控制研究

软件框架与算法优化

基于自研6轴协作机器人，加入人再环方法，制定整个机器人柔顺控制系统策略	

利用KDL库、Eigen库对机器人进行标定、建模，构建运动学及动力学模型	

通过电流、力等多模态信息对有限状态机的选择、机器学习中的分类器及颅骨钻透停止，过冲量检测进行算法研究	

利用点云对铣削过程的路径进行轨迹规划，实现整个开颅手术过程	

开颅手术机器人研发（解放军总医院、新松机器人公司等）

项目介绍：	在开颅手术过程中，对医生经验的依赖和精力的消耗十分巨大，会大大影响后续更加复杂、精细及耗时的神经
外科手术过程的效率与安全性，针对此问题，提出了通过人机协同控制策略来提高安全性和实效性。

主要工作：（1）针对机-电-感-控一体化末端执行器优化设计；

																						（2）颅骨钻铣状态的多模态信息辨识与预测方法研究；

																						（3）基于人机交互的开颅过程柔顺控制方法与安全防护机制；

							基于	Linux	平台，通过20点法对机器人的DH参数进行标定，开发一套从拖拽-->钻孔-->安全保护-->轨迹跟踪-->铣削
整个过程的软件包，通过基于阻抗控制方法拓展出的零力控制模式实现对机器人的自由拖拽，通过多线程实现对多模态信息的
采集，依据高斯逼近及基于机器学习的SVM核函数分类器的算法，分别对模型预测及钻透检测进行估计；除此之外，通过点云
预处理的方法对钻孔点进行轨迹规划，来实现整个手术机器人系统的开颅过程。

SCARA机器人驱动（沈阳睿瑟微机器人科技有限公司）

项目介绍:	搭建SCARA机器人，满足机器人运动需求

主要工作:	针对机械臂设计，搭建基于四个云台电机的机器人；在Linux平台下通过CAN总线协议，利用C语言实现SCARA
机器人的多种运动模式，并对电机双环PID控制，实现机器人的位置、力矩及速度控制的自由选择。

Adaptive	Impedance	Zero-force	Control	for	Skull	Drilling	Based	on	Human-machine	Interaction（EI	录用）

英语	：CET4/CET6

熟悉C/C++、Matlab开发仿真，	熟悉CAN、Modbus等通讯协议	

熟悉掌握Linux下，基于Vscode平台使用camke编程	

熟悉Linux	下基本命令操作

毕铭池
18004107850	丨邮箱：mcbi1999@163.com

求职意向：软件开发工程师
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