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教育经历

ᶱῼ Ѯ ḙѽ ῶ机器视觉 ҦίֺṪא ѧ￼ӡᴺᶴתἩ љ智能控制 ιẊῶ ᵸ Άᵇ￼ḫ
ѽ

2023.08 - 2026.06

  ῼ ѮӢ Ѯ ῶ自动控制原理，现代控制技术，F ι₩ὉּכḒἩ ιᾭḔּכḒἩ ιּכ ᶢ
ι自动控制元件，控制系统设计， Ҏ ᶎᴨệ҃⅝ Ҹầ￼ἄ /Ḿ Ԑίֺת תҦίֺא/ ᶎῶ⅝ ▄

ת￼־ ιⱦủίֺ 频域校正，根轨迹校正Ҩᴣ ￼状态反馈与状态观测器的设计，ῶ直流有刷电机љ无
刷电机，永磁同步电机，舵机ίֺ ιḾầℓּכ ῶ ḧ￼҃

2019.08 - 2023.06

· έᾁC/C++ ιMatlab/Simulink仿真ιⱦủẂ ￼ᾭὯ ‗љ │>
· έᾁPID控制器设计与调参，Ẋⱦ έᾁ⁞ Ҩᴣ ᶟ ίֺᵸ￼Ά│ιḾ模糊控制Ҩᴣ遗传算法ᶈSL
Gᴠᾭᾯḧѧ￼Ẕּזᶎῶ ḧ￼҃ ψ
· έᾁ⇔ ᵃℓּכ ι ╙ῂֻּכ 有感与无感FOC矢量控制Ά⁮ιⱦủ ╙ῶֻּכ љ  ￼SLGίֺ
· έᾁίֺ 频域校正，根轨迹校正Ά⁮状态反馈ι状态观测器ιLQR ꜛỗ ₩ᶚίֺᵸ Ά│ιⱦủ
ᶈ ᾫꜛỗ Ẫї 具有规定稳定度的LQR控制器￼Ά│ψ
· ⱦ έᾁ ίֺᵸ ѧ￼性能界限、不确定性界函数 ​ψ
· έᾁCPU指令集ιẊῶӔּזὝҧ Ҹקᶃӵᶴת │ ẙ￼
· έᾁ▄ẙḙѽpytorch框架，ῶ ḧ￼Ӕּז ψ
· ⱦ έᾁ基于边缘与梯度的模板匹配算法ιῶ₩―ש 目标定位与识别￼ḫѽ ιẊῶӔּז指令集Ḿᶃ
ӵᶴת ז Ҹק￼ḫѽ

基本技能

项目经历

41 项目介绍χᶈ Ӻҭ קט ￼ Ɑ  ᴧ+53.Қᵽ ,ѧι ḧӈ │љ ẙ2 ẙ
Ҹק

51 工作内容χ
   · Ḿfkls ohdg EJD ᶺ Ṃ ￼ Ӻҭιᶢ҈ᶃӵ梯度模板匹配ᾉấ ￼Ӻҭ ָљḧӈ⁭
‟ιẦᴧ҃ᶢ҈₃ẙ₩―ש ￼ Ӻҭזּ ָ │ι ḫאᶺ Ṃ Ӻҭ￼ ḧӈ
   · ớ ҸקχӨיCPU指令集 ֒Ӻҭḧӈ╙ ι ᵀᶺṑẙ₃ẙ₩―ש ιṄᶽṑḽ￼ ⱭӺҭ￼ ָḧ ӈ
Ὴ 由百ms级压缩到十ms级ιẊћӺҭḧӈ ẙӠὙᶈ°3134ppԓιӔּזὝҧ Ҹקᵅ￼ᶃӵ₃ẙ │ ⅝r

2024.08 - 2025.03

哈尔滨工业大学(985、C9)

ḒӡỤ0ίֺṪכּ ᶱ  וּ

哈尔滨工程大学(211)

 0ή╜ֺṀљίֺἩקט   

PCB高速贴片机视觉定位与精度速度优化 

|C++/Opencv/指令集

ᶃӵ Ṫתי│ ṷ



shqfyẓѧ￼ᶃӵ₃ẙ֩ᾭ ẙώ҃״ѕӤ
   · Ḿ Ἔ  {ι|Άᵇ־ẙᴩỪ ט ẙẽᵠṀ ￼ᶃӵ ᴪι ᵀ ᴪ₩ᶚ 图像畸变的校正。

41 项目介绍χᶈ Ӻҭ קט ₅╜ ᶵ ᴧѧι ᶃӵᶴת │￼DL ιᾉấ ￼ᶃӵ֫ב
Ҩ◑ ᶈ≡ῶJSX י ￼ׁώї ₅╜￼ḫῊớ ∂ιẊ⁞Ὧ֫ב ‛ ҽק ᶃӵ₅╜ │￼ᶶ

 ẙљ ḧớ
51 工作内容χ

   · ᾉấᾡ ᵅ￼ XQhw￼ק ιḫ҃אᾡ ᵅ￼ בXQhw֫￼ק ẙּצҸ҈ᴝḊ XQhwιћ FSX ὸת
ẙљᴝḊ XQhw ᶈ JSX ὸת ẙὙẈιᶽᶽ Ӊ҃ ᶵ ᶵJSX￼ἄ 

   · ᶢ҈ᾡ  XQhw ￼֫ב ‛ιҝּז Ẃ ᴅҽ ᶃӵ │Ḣἄ҃fklsӺҭ ₅╜ ֫ ὐץ+ ҭιӭҭι
ι ,љ ḧӈ

   · ḾẬ Ӻҭ ר ᶶ Ӻҭι ᶟVLIWתב֫ VXUI ⸗ề♇￼ώᴨιẊљ₩―ᶃӵḾ⅝ḫאӺҭ
￼ ₅╜ι֫ב ‛֟ṇש ש״ᶟҨώת ḧớ

2024.09 - 2026.04

41 项目介绍：ᶈᶢ҈ ￼ԅᵇ ᵸҚ￼Ầᴧѧι ט ԅᵇט ￼⇔ ᵃℓּכ ￼ίֺ │￼ẦᴧιҨḫ
 כּא ￼ ḧίֺ

51 工作内容χ
   · ᶢ҈VWP65Ѯίᾉấ⇔ ᵃℓּכ ￼FOC矢量控制框架
   · ᶢ҈ ṉҽỵᵸḫא⇔ ᵃℓּכ ￼有感闭环控制ιḢἄ ṉҽỵᵸ￼ ιḫא ẙ ╙כּ ίע
ֺιẊ ⅛Ѧע￼SLGίֺᴠᾭ
   · Ḣἄּכ ￼ᴠᾭ‰ḧẊᾉấ⇔ ᵃℓּכ ꜛỗ ╜ᵸιḫאᶈῂ ṉҽỵᵸ￼ׁώїḫῊ  כּ╜ ẙљ

ιḢἄּכ ￼无感闭环控制
   · Ḿּכּי ￼ ᴠᾭι⅝ḅּכ ỵכּ ṮẬ ￼ ᵹᶲҨᴣ ╜ᵹᶲι 卡尔曼滤波זּ ӉᵹᶲḾ

Ṿ‎￼ẽᵠ

2022.11 - 2023.05

5353ẉ 59Ṛҋᵺ‒ᶽḙּו ᶹḙ  ἩӐᵝ ҇ ᷾ψ
ᵟṉ◔Ṫ ᶽḙ5353ẉ› ᷾ḙ ψ
ᵟṉ◔Ṫ ᶽḙ5354ẉ› ᷾ḙ ψ
ᵟṉ◔Ṫўᶽḙ5356ẉ›҇ ᷾ḙ ψ
ᵟṉ◔Ṫўᶽḙ5357ẉ›҇ ᷾ḙ ψ

获奖荣誉

自我评价

· ♬ⱫԃᵙᶂḲιᵱ҈ Ґ╙ι ҈ή Ὰ ҆ⱶιῶ Ặ￼ḙѽ љᵽד Ỵ ψ
· ớ⁪ ѭᶹᵇιᵽ ᴃӐ ד Ặι ַḢἄḠὴ￼ᵽ үחψ
· ồ ẔᾺעᶫιῶ ḧ￼ᴎ Ỵ ιἰᴙ ד Ḅψ
· ♬Ⱬ ιўӎῊט Һᴠљ ℓιἔ ↄר ιӠὙӼט ￼ ￼љӰẞד ӌ

基于UNet与传统图像算法的表面贴装元件缺陷检测 | 

pytorch/Unet/特征提取

基于视觉的全向移动机器人伺服控制研究 | 永磁同步

电机/FOC矢量控制


