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2020.9-2021.8                          中国机械创新设计大赛              获得奖项：国家级二等奖
· 设计开发仿生象鼻机械臂旨在模拟大自然中象鼻的灵活性和操控能力,用于特殊环境下的物体抓取和操作。
· 关键技术包括柔顺结构设计、欠驱动夹爪、线驱动机构、伺服控制等。
· 机械结构3D建模与优化，设计了一种角平分线限制自由度的新机构，减少驱动器数量之后利用钢丝实现线驱动
· 以手指关节为灵感设计三指欠驱动夹爪，可以自适应加持物体表面，被动改变手指与手掌构型
· 在创新机构的基础上分析驱动机理并在MATLAB建立模型开发控制算法，之后实现仿真
· 利用ROS2话题机制实现机械臂读取控制指令并与节点通讯之后驱动BLDC电机实现机械臂控制
2024.4-至今（进行中）                         硕士研究项目               
· 主动全向轮独轮轮腿机器人设计与足端路径规划研究
· 关键技术包括全向轮设计、机器人算法、MPC控制器、激光SLAM、自适应路径规划、传感器数据融合
2023.11-至今                                  硕士课程项目               
· 机器人学 (MTRN4230):在该课程中，我参与了一个大型项目，利用仿真软件和实际工业机器人（如UR5e机器人和视觉系统）设计并实现了一个完整的自动化工作单元。我主要负责系统的运动学建模、仿真与调试，并利用Jacobian矩阵优化了机器人路径规划，提升了系统的操作精度和效率。
· 机器人控制学 (MTRN9400):该课程侧重于复杂机器人系统的控制算法。在课程项目中，我应用PID控制和模糊控制技术开发了一个自主移动机器人系统​。我参与了从控制器设计、系统调试到最终优化的全过程，显著提升了机器人的稳定性和响应速度。
· 鲁棒和线性控制系统 (ELEC9731):在这门课中，我完成了一个研究项目，旨在设计能够应对环境不确定性的控制系统​。通过该项目，我掌握了H∞控制和线性矩阵不等式（LMI）技术，并将其应用于实际控制系统中，有效提高了系统的鲁棒性和抗干扰能力。
· 先进自主系统 (MTRN4010):在此课程中，我参与了一个自主系统项目，使用强化学习、非线性控制和状态估计等技术开发了智能机器人系统​。项目的重点在于通过传感器融合与机器学习算法，提升机器人在复杂环境中的自主决策与适应能力利用所学知识，自主开展了关于多机器人协作的研究，增强了实际问题解决能力。
项目经历
2023.11-2025.6                  新南威尔士大学                Robotics（硕士）
· 主修课程：机器人学，机器人控制学，鲁棒和线性控制系统，先进自主系统，机器人控制系统
· 研究项目：结合主动全向轮与双目视觉的独轮轮腿机器人设计与足端路径规划研究
· 平均成绩（截至目前）：80
2019.8-2023.6                 郑州航空工业管理学院        机械设计制造及其自动化（本科）
· 主修课程：电气与电子技术基础、材料力学、概率论与数理统计、微机原理与接口技术、机械设计
· 平均成绩：82

教育背景
奖项证书
自我评价
[bookmark: OLE_LINK1]我对机器人领域怀有浓厚的兴趣。大学期间,我主修机械工程,修读了多门机器人相关的专业课程,参与了多个机器人项目的研发工作,为我积累了宝贵的实践经验。我具备扎实的理论功底和较强的动手能力,能够熟练运用专业知识和编程技能解决实际问题。我也十分重视团队合作,拥有良好的沟通协调能力,能积极融入团队、主动献计献策。我渴望能在这个充满无限可能的领域施展自己的才能,为推动机器人技术的进步贡献自己的一份力量。


· 第十届“唯实杯”全国大学生机械创新设计大赛全国二等奖08/2022
· 实用新型专利证书-易于定位的管道钻井设备12/2021
· 全国3D创新设计大赛河南区二等奖/2021
· 本科在校期间获得校级奖学金
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