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具备从算法研发到生产部署的
端到端项目实施能力，专注感
知—决策—控制闭环优化与实
时系统部署落地。深度应用
Transformer架构、实时
SLAM、视觉伺服方法，具备边
缘计算部署、模型量化优化、
实时推理加速等工程化能力。

语言能力
中文（母语）|英语（流利）|德
语（德福 16分）|日语（基础）

核心技能
AI/深 度 学 习：Transformer、
ViT、 模 型 部 署、PyTorch、
TensorFlow、实时推理
SLAM &导航：实时 SLAM、多
传感器融合、LiDAR-SLAM、视
觉 SLAM、路径规划、A*算法
机器人系统：ROS2、实时控制、
视觉伺服、MoveIt!、端到端系
统集成
部署与工程化：边缘计算、
Jetson、模型优化、实时系统、
Docker、Git

教育经历

2023.10
–
至
今

达姆施塔特工业大学（Technische Universität Darmstadt） 信息学院

硕士 |自主系统与机器人
Department of Computer Science and Information Technology | Au-
tonomous Systems and Robotics
核心课程：机器学习、深度学习、强化学习、机器人学习、计算机视觉、
Transformer架构、SLAM、软件工程、自然语言处理

2022.09
–
2023.08

富特旺根应用技术大学（Hochschule Furtwangen University）机械与精
密制造学院

本科 |机械制造
平均绩点：1.9（德国 GPA，≈3.33国际 GPA，成绩排名：5%–20%）
相关课程：德语、工商管理、项目管理、精密加工技术

2019.09
–
2022.07

上海理工大学（University of Shanghai for Science and Technology）机
械工程学院

本科 |机械设计制造及其自动化
荣誉：优秀毕业生、二等奖学金
相关课程：理论力学、材料力学、机械设计、机械制图、高等数学、C语
言

工作经历

2022.02
–
2025.01

宁波数字孪生研究院（东方理工）—工程师助理（实习） 宁波

强化学习与 VLA模型部署（Vision-Language-Action端到端部署）
课题负责人 | 强化学习 | VLA 模型 | 模型部署 | 端到端部署 | PyTorch |
ROS2 |机器人学习
实现 VLA模型部署：部署 Vision-Language-Action（VLA）多模态模型，
实现视觉-语言-动作的端到端推理，支持自然语言指令到机器人动作的
映射，推理延迟 < 200ms。实现强化学习策略部署：将训练好的强化学习
策略模型（PPO/SAC）部署到机器人平台，实现实时策略推理与动作执
行，策略更新频率达 10Hz。优化模型推理性能：通过模型量化（INT8）、
知识蒸馏与模型剪枝，优化 VLA 模型推理速度，推理时间从 350ms 降
至 180ms（提升 48.6%），GPU内存占用降低 35%。实现多模态数据融
合：设计视觉特征、语言指令与动作空间的融合机制，实现端到端的多
模态感知-决策-控制闭环，任务成功率从 72% 提升至 88%。完成系统
集成与验证：在 ROS2框架上集成 VLA模型与强化学习策略，完成端到
端系统部署，在仿真环境中验证，支持自然语言控制的机器人操作任务。
量化成果：成功部署 VLA模型与强化学习策略，实现自然语言指令到机
器人动作的端到端推理，任务成功率 88%，推理延迟 < 200ms，验证了
多模态模型在机器人控制中的有效性

2022.02
–
2022.08

博格华纳中国技术中心—测试工程师助理（实习） 上海

执行 OEM 标准零部件计量、装配与质量检测，参与实验室自动化与数
据采集流程优化。实验误差率降低约 12%，检测流程效率提升 15%。培
养严谨工程实验与质量控制思维，为后续机器人硬件接口与传感器数据
融合奠定基础

项目经历

2025.04
–
2025.07

ROS2实时 SLAM导航与搜救任务（多传感器融合） 课题负责人

实时 SLAM | 多传感器融合 | A* 路径规划 | LiDAR+ 相机融合 | ROS2 |
OpenCV |端到端导航系统
• 自行实现拓扑路径规划算法：基于图论构建环境拓扑结构，设计启发式
函数优化路径搜索，路径规划时间从 250ms降至 85ms（提升 66%），
路径长度优化 12%

• 实现 A* 路径规划算法：从零实现 A* 搜索算法（非调包），明确区分
Position（位置）、Path（路径）、Trajectory（轨迹）三个概念，Position
用于定位，Path用于全局规划，Trajectory用于局部轨迹跟踪，计算效
率提升 3.2倍

• 配置与优化 Cartographer SLAM：调整 LiDAR-相机-IMU传感器融合
参数，优化回环检测与地图更新策略，建图精度从 8cm提升至 5.2cm
（提升 35%），定位误差 < 3cm

• 实现 OpenCV 视觉定位模块：自行编写标志物检测与位姿估计代码，
通过 PnP 算法计算目标 3D 坐标（非纯调包），目标识别准确率达
96.5%，实现视觉-激光融合定位

• 系统集成与调试：整合 ROS2 Navigation2 框架各模块，完成端到端
系统集成，在实验室环境下实现无人干预自主探索，导航成功率达
95.8%，路径规划响应时间 < 100ms

量化成果：系统在实验室环境下无人干预完成自主探索任务，实时 SLAM
导航成功率达 95.8%，路径规划响应时间 < 100ms，平均任务完成时间
缩短 28%

2024.10
–
2025.04

Transformer小样本语义分割（Vision Transformer架构优化）课题负责人
Vision Transformer (ViT) | Transformer架构 |自监督/弱监督/全监督 |模
型优化 |小数据集性能提升 +9.4%

• 设计对比实验框架：评估自监督（DINOv2）、弱监督（CLIP）与全监督
（ImageNet ViT-B/16）三种 Transformer 骨干网络在 few-shot 任务中
的表现，在 PASCAL-5i数据集上建立 baseline（mIoU 52.3%），发现
DINOv2在 few-shot场景下表现最优

• 实现特征提取与微调流程：将预训练 Transformer 骨干作为特征提取
器，设计微调策略（学习率 1e-4，warmup 500步，余弦退火调度），在
CST Transformer框架上完成端到端训练，支持 1-shot和 5-shot学习
场景

• 优化模型架构与训练策略：调整损失函数权重（分类损失：分割损失 =
1:2），设计数据增强策略（随机裁剪、颜色抖动），优化模型性能，在
PASCAL-5i数据集上验证

• 评估指标与结果分析：使用 mIoU（平均交并比）和准确率作为评估指
标，通过消融实验分析各组件贡献，完成实验报告与技术文档

量化结果：通过 Transformer 架构优化与模型调参，小样本语义分割
mIoU从 52.3%提升至 61.7%（提升 9.4pp），1-shot准确率从 48.1%提
升至 56.8%（提升 8.7pp），相比 baseline显著提升，验证了 Transformer
在视觉任务中的有效性

2024.11
–
2025.02

机械臂视觉伺服与实时控制（轨迹优化与避碰） 课题负责人

视觉伺服 |实时控制 | Gazebo轨迹优化与避碰 | ROS2 | MoveIt! | Python
|卡尔曼滤波

• 实现视觉定位与位姿估计：使用 RGB-D摄像头获取点云数据，自行编
写 OpenCV代码进行目标检测，通过 PnP算法计算目标物体 Position
（位置）和姿态，位姿估计精度 < 2mm（非纯调包）

• 实现逆运动学解算：基于 MoveIt!框架，自行编写逆运动学求解器，计
算机械臂各关节角度以实现目标 Position，完成精准夹取，控制频率
达 100Hz

• 实现轨迹规划算法：自行实现三次样条插值算法生成从当前位置到
目标位置的平滑 Trajectory（轨迹），明确区分 Path（全局路径）与
Trajectory（局部轨迹），轨迹平滑度提升 35%，执行时间缩短 18%

• 实现动态避障算法：自行编写扩展卡尔曼滤波 (EKF) 代码预测障碍物
运动轨迹，实时更新机械臂 Path（路径），实现动态避障与实时路径优
化，避障成功率从 78%提升至 98%

• 系统集成与测试：在 Pybullet 仿真环境中完成端到端系统集成，实现
6-DOF机械臂视觉伺服控制，完成 100%夹取任务成功率，支持多物
体连续抓取

量化成果：在仿真环境中完成 100%夹取任务成功率，实时避障效率提
升 22.5%，轨迹优化响应时间 < 50ms，平均任务完成时间缩短 25%

2023.03
–
2023.08

扫地机器人开发与构建（嵌入式系统开发） 课题负责人

机械设计 | 3D打印 |单片机运动与避障程序开发 |嵌入式系统

• 完成机械结构设计：使用 SolidWorks设计机器人底盘、清扫机构与传
感器安装结构，3D打印制作原型，完成硬件系统集成

• 编写嵌入式控制程序：基于 Arduino/STM32单片机，自行编写 C/C++
代码实现电机控制、传感器数据采集与避障算法，实现自主移动与实
时控制

• 实现避障算法优化：设计基于超声波与红外传感器的避障策略，通过
多轮实验优化算法参数（阈值、响应时间），提高运行效率和稳定性

• 系统测试与验证：在室内环境下进行系统测试，优化清扫路径规划，完
成算法调优与系统集成

量化结果：系统在室内环境下稳定完成清扫任务，覆盖率达 90%+，避
障响应时间 < 200ms，验证了嵌入式系统设计的有效性

技能总结
Skills: PyTorch, TensorFlow, Transformer, Vision Transformer (ViT), VLA (Vision-
Language-Action), Reinforcement Learning, Model Deployment & Optimization,
Model Quantization, OpenCV, Real-time Inference, Real-time SLAM, Multi-sensor
Fusion SLAM, LiDAR-SLAM, Visual SLAM, Path Planning, A* Algorithm, ROS2, Real-
time Control, Visual Servoing, Robot Arm Control,MoveIt!, End-to-end System Inte-
gration, Python, C++, Linux, Edge Computing, Jetson Deployment, Deep Learning,
Few-shot Learning, Transfer Learning, Docker, Git, BIM & GIS, 4D Gaussian Splat-
ting, Gazebo, Pybullet
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