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实践/工作经历

￭2017.8~2019.6 苏州博众精工科技有限责任公司

￭2019.6~2020.8 无锡先导智能装备股份有限公司

￭2020.8 ~至今 哈尔滨新光光电科技股份有限公司

1.MTCNN车牌检测

MTCNN为级联网络 ，分为 Pnet，Rnet和 Onet，Pnet是全卷积网络，Rnet和 Onet是全连接网络，

遇到的问题卷积核尺寸需要从 n*n变为m*n，数据集大约 1万张，都是近距离小角度样本，模型准确率

大约 95%
2.基于 ROS系统消息传递

后端控制命令通过 udp发送到前端设备，前端设备根据协议解析通过 ROS消息发布机制控制前端设备进

行人脸检测和识别，结果发送到后端显示

3.双目避障

使用 ZED双目相机生成点云，利用 PCL库进行点云基于平面分割，计算出障碍物轮廓返回给系统

4.基于 yolov3太阳能硅片缺陷检测

缺陷检测分为划痕，污渍，漏浆，前期样本 4000多张，面临问题输入尺寸过大 3000*4000，较小目标

难检测，模型很费时等问题，采取图像分割 4*4份依次输入模型，结果输出框最后进行整合

5.基于 dalsa线扫相机电池板涂胶尺寸检测

利用 opencv库颜色分析对绿色涂胶进行分割，调用提前标定好的透视变换矩阵，对区域进行透视变换，

最后进行尺寸计算

6.利用九点标定法进行二维机械手的铆钉定位

利用梯度法提取铆钉边缘，利用几何中心定义为圆心，偏移九次计算像素坐标系与机械手坐标系转换矩阵，

根据矩阵计算针对模板圆心的偏移量

7.图像拼接

利用 72张红外图像，采用多线程技术拼接成一张大图，主要用到 surf特征提取，最近邻匹配，计算相机

参数：旋转矩阵，内参和焦距，光束平差法进行优化相机参数，采用曝光补偿，图像简单融合

8.指针式表计识别

利用 GMS算法匹配的获取全局单应射推导特征点对应关系，基准图和变化图单映射逆矩阵关系求得坐标之

间变化，进而获取变化图表计的刻度和圆心坐标，利用 EDLines直线方法定位指针。

9.数码管表计识别

利用 GMS算法匹配的获取全局单应射推导特征点对应关系，基准图和变化图单映射逆矩阵关系求得坐标之

间变化，进而获取每个数码管的 roi区域，对 roi区域进行膨胀算子操作，利用 knn分类。

10.针对预置位的场景变化缺陷判别

利用基准图和变化图单映射逆矩阵关系求得坐标之间变化，进而获取每个设备的 roi区域，利用欧式距离相

似性判断。

11.高动态红外数据增强算法研究

14bit转 8bit高动态映射，采用线性，导向滤波，双边滤波，he和 clahe
12.二维码识别

利用 opencv库 dnn模块调用 caffemodel，进行二维码检测识别

13.基于 Linemod模版定位



利用模板图信息进行尺度和角度训练，利用梯度信息对待检测图上进行模板定位

14.基于 vgg特征提取+随机森林分类

表计识别前清晰和模糊分类

15.基于 pytorch框架 mlp相机自动曝光算法

图像亮度和曝光时间之间的数据关系

1*3*3*1，一个输入层，两个隐藏层，一个输出层，定义MBGD优化器，MSE均方根误差损失函数

16.OCR识别

利用 opencv自带字符识别模型 DB检测+CRNN识别，c++工程部署

17.利用 RGB-D相机物体 6D姿态获取

rgb图像对物体分割，根据点云和图像位置对应关系，获取点云分割，获取最小包围盒

18.yolov8烟火识别

烟火数据 2万多张，把烟和火和烟火的二帧差分三类作为正样本在 2060Ti训练 300 epochs，精度达到

90%以上

19.基于 pcl变化高程的 gps提取

利用无人机采集 las点云作为标准，其他时间点云采集作为变化，icp对齐利用 octree把变化找到，把变

化的点映射到标准点云，计算高程，最后把相应内点云利用 proj转成 gps坐标

个人荣誉

大学英语四级

中级工程师

自我评价

性格开朗，具有亲和力和抗压能力。对待工作认真热情，有责任心且有学习能力，组织管理能力和文字功

底，愿积极努力的对待工作，应对工作中的挑战。
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