
 

姓    名：李春晖  

性    别：男  

身    高：181cm  

出生年月：1998 年 3 月 

籍    贯：黑龙江省绥化市 

电    话：18249216644 

邮    箱：lch315719@126.com 

求职意向：嵌入式软件工程师 

教育背景 

哈尔滨理工大学          控制科学与工程    硕士     2021.09-至今 

哈尔滨理工大学          自动化            学士     2017.09-2021.06 

● 熟练掌握ROS机器人操作系统，掌握ROS通信机制、 ROS通信框架、ROS文件系

统，能熟练使用ROS常用组件。 

● 熟悉C语言和Python语言。 

● 了解Linux系统，熟悉Linux系统基本命令，Linux用户和用户组、用户权限以及网

络传输，熟练使用Vim编辑器。 

● 熟悉滤波式激光SLAM建图算法。 

● 熟悉Dijkstar、A Star和DWA等路径规划算法。 

● 能熟练使用各种办公软件汇总。 

● 熟悉51单片机和STM32单片机。 

●基于 ROS 的移动机器人自主导航系统设计                           主要设计人 

1）根据移动机器人运动模型和观测模型特性，设计移动机器人同步定位建图算法和实

时避障算法。 

2）在搭建了 Ubuntu18.04 的虚拟机中安装 ROS 机器人操作系统，在 ROS 自带物理

仿真软件中进行仿真环境搭建，并在三维可视化平台中完成移动机器人自主导航仿真实

验。 

3）将虚拟机通过 SSH 连接方式与移动机器人所搭载的树莓派主控远程连接，向下位机

发送指令，控制移动机器人完成自主导航功能。 

●基于 ROS 的移动机器人底层设计                                   主要参与者 

1）参与分析移动机器人系统对下层的要求，选择合适的芯片控制器、传感器以及 IMU

轮式里程计。 

2）参与 STM32 控制电机转动的程序编写。 

3）参与编写程序建立 ROS 主控与 STM32 的连接。 

●学术论文两篇 

1） 《Innovation superposed mobile robot Simultaneous localization and Mapping based 

on limit augmentation》                            SCI三区                 已发表 

2） 《Adaptive Dynamic Windowing Approach base on Risk Degree Function》                                                                                                  

SCI四区                  已录用 

●发明专利一篇：《基于限制增广的新息叠加同步定位建图方法》                       已授权 

●CET4 级证书 

专业技能 

项目经历 

学术成果 

自我评价 

性格外向，善于沟通，团队协作意识高，抗压能力强；擅长自主学习，有良好的
学术文献检索和英文文献阅读能力。 
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