
山西通泽重工有限公司 电气工程师（实习） 2018.07-2018.08

 使用西门子 S7-1500 并结合施耐德的相关电气设备对陶瓷工厂控制机柜进行组装，按照电气原理图完成线路检测，并独

立完成 ABB 逆变器机柜和污水处理工厂 PLC 控制机柜的组装以及后期调试，故障率均为 0%且成功交付使用，另外通过

Protel 和 AutoCAD 设计了一套温湿度传感器控制系统并成功模拟运行。

“Robotics Society” 2019.09-2020.09

 可穿戴设备的性能优化（算法优化与深度学习）：使用 Python 设计并优化了一套针对可穿戴设备的数据降采样算法，

成功对内置加速度传感器采集的原始数据集进行压缩，并使用 TensorFlow 搭建卷积神经网络对人类活动进行识别；此

外运用 Layer-wise Relevance Propagation 算法将神经网络的决策过程可视化，分析出神经网络最敏感的数据特征，

最后在保证识别准确率的基础上，借助数据集的降采样处理，将可穿戴设备的续航时间提升到原先的 5 倍。

 无人小车的智能化算法设计（计算机视觉与深度学习）：负责机器视觉部分的车道检测，使用 Python 和 OpenCV，结

合高斯滤波、Canny 边缘检测以及霍夫线变换设计了一套视觉算法，实现车道线的准确特征提取、识别以及保持；此

外参考 AlexNet 的结构特点，使用 TensorFlow 搭建了一套卷积神经网络实现了无人车对路标的辨识，准确率从使用

原先普通深度网络的 92%上升到 96%。

 两轮驱动机器人的路径追踪和导航（感知与控制算法设计）：使用 MATLAB 分别实现 Dead Reckoning 和卡尔曼滤波

算法，完成机器人在导航过程中的定位和位姿估计；并利用贝叶斯概率理论和模拟激光雷达，完成机器人在未知环境

下的定位建图任务，实现对环境中障碍物的感知；此外基于 Bug 避障算法，控制机器人成功闪避障碍物并到达目标点；

在轨迹追踪方面，设计并探究了串级 PID 控制器与滑模控制器的效果差异，最后经过参数优化，利用后者实现机器人

在短时间内对预设轨迹更准确的追踪，误差下降 3 个数量级以上。

”电子爱好者之家“ 2019.01-2019.07

 四旋翼无人机自主降落（控制器设计）：使用 C++和 OpenCV 实现了无人机对降落图标的特征提取、匹配和识别；并

通过 MATLAB 设计 PID 控制器，完成无人机按设定路径飞行的仿真，此外设计 LQG 控制器实现对四旋翼姿态的控制，

对比其它以极点配置为基础的控制器，验证 LQG 在参数调节上更直观的特点，并分析系统在不同扰动下的鲁棒性。

“电子爱好者之家” 实践部成员 2017.11-2019.07

 担任社团实践部干部，负责校级科技活动的开展以及在社团内部公开讲解多种电子产品的制作与使用方法和电路板的

焊接，比如光立方、心形灯、温湿度传感器等；期间成功借助 PLC 完成锅炉液位控制系统的实现和交通信号灯的仿真，

在有效锻炼自身组织协调能力和团队沟通合作能力的同时，将社团规模发展成全校最大的科技类社团。

全国大学生物理竞赛 2017.11-2018.01

 针对“径向摆”问题，使用 MATLAB/Simulink 完成模型搭建与仿真，选用多组不同材料，搭建实物模型，分析材料

的选取对实验效果的影响和原因，完成答辩 PPT 制作与现场讲解，最终凭借模型演示和答辩成绩获校级竞赛一等奖。

曼彻斯特大学 高级控制与系统工程（硕士） 2019.09-2020.12

主修课程：机器人学与无人系统、系统辨识、模型预测控制、非线性与自适应控制、最优与鲁棒控制等

太原理工大学 自动化（学士） 2015.09-2019.07

主修课程：自动控制原理、现代控制理论、电力电子技术、过程控制、模拟/数字电路设计、单片机/微型计算机原理等

专业 GPA：3.78 荣誉/奖项：专业学习类一等奖学金（专业前 5%）
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石经纬

实习经历


