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教育经历				

香港科技大学	 海外QS前100

机械工程	博士	工程系	（绩点3.83/4.3）

2022年09月		-	2026年06月

香港

香港科技大学	 海外QS前100

机械工程	硕士	工程系	（绩点3.93/4.3）

2021年09月		-	2022年06月

香港

核心课程：机械人学，CAD/CAM/CAE理论与算法，拓扑优化和增材制造，工程中的高级数值方法

华中科技大学	 985

测控技术与仪器	本科	机械设计制造及其自动化系	（绩点3.9/4）

2016年09月		-	2020年06月

武汉

核心课程：机械制图、机械原理、机械设计、工程材料学、工程力学、模拟电路、数字电路、图像处理、误差理论与数据处理

研究方向				

机械臂、线驱机器人的建模与控制

基于雷达和RGBD相机的SLAM

研究经历				

可重构线驱动并联机器人的建模与控制 2024年11月		-	2026年01月

作为项目总负责人，负责整个可重构线驱动并联机器人的设计，包括驱动系统，末端平台，可重构锚点以及传感器集成。

完成对可重构线驱动并联机器人的动力学模型的建立，并在此基础上完成运动控制与轨迹规划

月面作业机器人建模与控制 2024年11月		-	2025年07月

作为项目参与人，负责对月球表面工作的移动小车上的作业机械臂进行建模与控制，软硬件开发。

表面特征追踪与补偿的移动机器人高精度定位技术研究 2024年06月		-	2025年01月

作为总负责人，主导完成设计并研制集成AGV底盘、伸缩臂及传感单元的复合式移动检测机器人平台，用于提升移动机器人
表面检测（尤其较高空间）的定位精度与可达性。

提出增强定位算法，在激光雷达SLAM框架中深度融合表面特征信息，显著提升复杂环境定位精度。

开发基于表面特征追踪的实时位置补偿方法，有效抵消机械臂伸缩等运动引入的误差。

通过仿真与实物实验，验证方案定位精度优于标准Gmapping，并成功引导机器人精确抵达高空安全关键检测点。

线驱动仿生机器人手的设计、制造与控制 2024年09月		-	2024年11月

作为指导者指导机械手的结构设计、材料选择、电机配置与模块化搭建，确保设计兼顾功能性、可维护性与成本控制。

设计电机-线缆-关节的耦合关系与控制策略。指导开发基于微控制器的电机控制系统，包含电流反馈控制、张力调节与多指
协调控制逻辑。

线驱机器人的建模、控制、及抗风性研究 2023年09月		-	2024年06月

作为总负责人，主导完成Cable-driven	parallel	robot（CDPR）的整机结构设计与搭建，包括六绳索驱动系统、末端平
台、传感器集成等；

建立CDPR的动力学和静力学数学模型，结合线性弹性理论导出受力与位姿关系；通过变分理论推导出干扰与CDPR位置误
差之间的关系，并用机器学习生成适用于单片机的函数关系；

搭建Matlab仿真环境，进行风扰动条件下的鲁棒性对比实验，验证优化策略对系统刚度和跟踪精度的提升效果；

主导完成风场扰动实验，包括风源设计、力传感器标定、误差跟踪与表面质量测量；

利用热成像仪对原位增材制造沉积轨迹进行监测与补偿 2022年09月		-	2023年09月

主导硬件平台搭建与集成：	基于Flashforge	Creator	3打印机平台，设计并实现了集成FLIR热像仪的嵌入式监测系统（涉
及STM32底层驱动开发与传感器接口编程），构建了完整的实时数据采集与运动控制硬件环境。

开发核心补偿算法：	利用热图像实时反馈进行轨迹误差计算与NURBS插值补偿，并应用滤波B样条	(FBS)	方法处理沉积系
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统动力学延迟。

完成系统验证与性能提升：	主导实验设计、执行与数据分析，成功验证系统有效性，将拐角区域平均过沉积指数降低70%
（从106.75%降至31.73%），并显著提升3D打印件轮廓精度。

工作与实习经历				

赛意法微电子有限公司 2021年02月		-	2021年08月

作为工艺工程师，负责芯片封装工艺的设计和优化。

作为主要研究人员，参与“芯片散热器翘曲质量改进项目”，使用JMP实验设计，优化芯片加工过程中的温度参数，使芯片
良率提升20%，确保产品可靠性，获得质量论坛金奖。

深圳万测试验设备有限公司 2020年04月		-	2020年10月

作为机械工程师，负责机械部件和系统的开发和维护。

担任杯突试验机的设计和试制项目负责人。

荣誉奖项				

中国大学生机械工程创新创意大赛“奥博杯”智能精密装配竞赛全国二等奖 2024	年

香港科技大学优秀学生奖学金 2022	年

华中科技大学自强奖学金 2018	年

专业技能				

编程语言：Python，C/C++,，MATLAB

工业软件：Solidworks，	Gazebo，ANSYS，Simulink

其他：嵌入式开发（STM32，	Linux）

教学经历				

MECH	2520	设计与制造1	（课程助教） 2025年01月		-	2025年06月

作为MECH	2520设计与制造1课程助教，我主要负责：辅导学生掌握制造与设计基础；批改作业，及时反馈学生学习情况；协
助组织实验，确保教学活动的顺利进行；指导SolidWorks的使用，包括建模与运动分析。通过担任助教，提升了我的教学能力
和沟通能力，并加深了我对设计与制造原理的理解。

MECH3630	电气技术	（课程助教） 2024年01月		-	2024年06月

担任MECH3630电气技术课程助教，负责：辅导学生理解磁路、变压器、电机及工业自动化应用等核心概念；批改作业，及时
反馈学生学习情况；协助组织实验，确保教学质量。
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