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2016.09-2020.06       东北石油大学（电气信息工程学院）       自动化（本科）                             专业排名前 5% 

2020.09-2023.06       东北石油大学（电气信息工程学院）       控制科学与工程（机器学习方向）             专业排名前 10% 

 

 

1、 熟悉 C/C++编程语言，了解智能指针、移动语义等 C++11 新特性，熟悉 STL 标准模板库的使用，了解 STL 六大组件。 

2、 了解进程、线程，及其同步与通信方式，会使用多线程编程技术，理解虚拟内存管理机制。 

3、 了解网络分层体系结构，TCP 的可靠传输机制、UDP、HTTP、DNS 等协议及 Socket 网络编程。 

4、 熟悉 Linux 的常用命令，熟悉 Linux 下的 I/O 复用模型，具有 Linux 环境下开发经验。 

5、 机器人操作系统（ROS）使用经验，了解 ROS2 命令行操作以及相关 API。 

6、 熟悉移动机器人导航和定位的相关理论和技术，了解定位、地图创建、路径规划、视觉 SLAM。 

7、 了解 MySQL 数据库及 sql 语句编写，了解存储过程、触发器、索引、事务。了解单例、工厂、策略、观察者等设计模式。 

 

 

1. 油田智能巡检机器人（路径规划部分）/采油一厂 

项目简介： 

本项目是一种能够智能巡检、图像识别、报警联动为一体，可实现对井场设备智能化管理的无人值守系统机器人。我主要负责路径规划方向以及项目的路演，其中全

局路径规划采用基于区域划分的快速路径规划算法（在投），局部路径规划采用 DWA 算法。 

应用技术： 

1、 本项目设计了一套包括工控机，激光雷达，惯性测量单元等相关零部件的硬件控制系统以及包括 SLAM 控制模块、路径规划控制模块、目标检测模块等的软件系统。 

2、 首先建立机器人的简单模型，以及仿真环境，先在仿真环境中进行算法测试，然后再投入实际。 

3、 由于油田场景较大，所以采用 cartographer 算法建图，减少计算量以及内存消耗。 

4、 采用基于 move_base 的导航框架，利用 IMU 以及激光雷达进行定位。 

5、 



研究生期间参与实验室与企业合作项目，并与企业多个部门配合工作，增强了根据实际问题查 阅资料、快速学习和使用新技术去解决问题的能力，锻炼了与现场人员

沟通的能力。 

与项目组成员通力合作完成任务，加强了团队合作能力，培养了责任感。 吃苦耐劳，乐观向上，好奇心强，乐于接受新鲜事物，学习能力较强。 


