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自我评价 

职业技能 

本人做事稳重，对待工作认真，责任心较强，待人真诚，具有较强的钻研精神和抗压能力。属于慢热型性格，
沟通能力尚可，做事认真，讲原则。具备一定的软件分析、设计、开发和应用能力，拥有较强的学习能力与
团队精神，能够很快的适应工作环境。 

河北农业大学         计算机科学与技术（本科）          2017.09-2021.06 
主修课程：C 语言,JAVA 数据结构，计算机组成原理，操作系统，计算机网络，数据库概论，数据库应用，电
路，数字电路，数字信号处理，单片机原理与接口设计，软件工程，汇编语言， 计算机图形学，编译原理。 

天津理工大学         计算机技术（研究生）              2021.09-至今 
进入复杂系统计算机仿真及智能控制实验室，学习关于仿真的理论及软件使用。 
精进关于 C，C++，JAVA 的学习，包括了解 C、C++在嵌入式方向的使用；JAVA 的开发框架、中间件、微服务
框架的使用 

大学期间参与过循迹小车大赛，主要负责开发板的焊接（使用的 51 单片机），相关元器件的连接，小车的组装，
电机驱动模块和 PWM 调速模块的编写和烧录。 
在北京新机惠实习期间，接触过步科伺服电机与控制器、仙工 SRC 控制器，拥有对其调试与开发的经验。 

2023.02 – 2023.05 | STM32 开发板的一系列实验 

* 例如跑马灯、蜂鸣器、按键输入、串口通信、独立看门狗、窗口看门狗、定时器中断、PWM 输出、ADC、DAC、

IIC、SPI 等。有移植 FreeRTOS 经验 

2023.04 – 2023.05 | 两轮平衡小车项目 

* 负责小车环境采集进程。使用 MPU6050 传感器获取小车加速度，陀螺仪，俯仰角，偏航角，翻滚角等信息。 

* 负责小车 PID 控制进程。包括 PWM 直流电机驱动开发、正交码片测试功能开发、电机 PID 控制与调试。 

* 负责平衡小车遥控、避障、巡线、上位机交互功能开发。使用超声波测距模块和 CCD 摄像头模块完成避障巡

线功能开发；使用 ESP32 芯片完成蓝牙控制、WiFi 控制和上位机交互功能。 

2023.06 – 2023.09 | 基于 ROS 的两轮差速小车功能开发（实习项目） 

* 负责 DWA 导航算法与 Teb 导航算法的参数调整。 

* 完成小车上电自动重定位功能。 

* 编写小车与上位机 UDP 通讯功能，上位机下发指令，小车完成动作。 

* 编写小车收到上位机下发指令后所需执行的动作；包括存储点位，存储巡航任务，到达某点，执行巡航任务，

巡航任务暂停，与继续等功能。 

* 调试自动充电功能。 

熟悉 C++、JAVA、C 等编程语言；熟练使用 C 的指针应用及内存管理，C++的封装继承多态。 

熟悉 Linux 操作系统的使用，熟悉 Linux 下 vim 开发环境，了解网络编程。 

熟悉 Linux 操作系统下的 Ros 开发，熟悉 Ros 中的 Move_base、AMCL、Navigation 等框架。 

熟悉操作系统的进程通信，死锁，内存管理等知识 

了解 51 单片机的开发；了解 stm32 开发板的 HAL 库开发模式；了解地平线开发板使用。熟练使用 MDK5、

STM32CubeMX 等软件。 

了解 FReeRTOS，有 FReeRTOS 移植经验。 
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