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教育背景

加州大学圣地亚哥分校（圣地亚哥，美国）

理学硕士（Master of Science）在读 2023.09-2025.06（预计）

➢ 主修专业：电气与计算机工程（智能系统、机器人与控制方向）｜ GPA: 4.0/4.0

➢ 相关课程：机器人基础、机器人中的传感与估计、机器人操作与控制、机器人中的机器学习、机器人中的规划与

学习、推荐系统与网络挖掘、统计学习、视觉计算基础等

华南理工大学（广州，中国）

工学学士与经济学学士 2019.09-2023.06

➢ 主修专业：机器人工程｜GPA: 90.26/100，3.83/4.0

➢ 相关课程：机器人理论和技术、数据结构与算法、经典/现代控制理论、人工智能技术及应用、嵌入式系统与设

计、自然语言处理、机器视觉和传感系统、数据分析建模、机电一体化、材料力学、设计与制造、电路基础等

➢ 获奖情况：2021学年获三等奖学金与优秀学生干部（1/45）| 2020学年获智造顺德奖学金（1/370）与优秀学生干

部（2/46）| 2019学年获得二等奖学金（2/78）
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项目经历

基于大语言与视觉模型的具有全身控制能力的四足机器人模仿学习技巧库 2024.03-至今

项目目的：在宇树 B1与 Z1机器人平台上实现大模型决策部署用于不同的任务场景中利用模仿学习习得的技巧库

➢ 在 NVIDIA Issac Gym环境中利用深度强化学习追踪 Z1机器人末端执行器的全身控制策略

➢ 通过 Apple Vision Pro捕捉动作数据，控制机器人末端执行器进行抓取或控制机器人基座进行移动

➢ 利用基于 Transformer的行为块（ACT）训练策略网络对人工采取的数据进行模仿学习

➢ 对大模型询问，拆解任务为不同的子任务，分类到各自技巧库，依次部署在机器人上进行移动操作任务。

基于激光雷达的和视觉惯性的同时定位与地图构建（SLAM） 2024.01-2024.03

项目目的：在具有编码器和 IMU、激光雷达、以及相机的机器人上使用扩展卡尔曼滤波器（EKF）实现 SLAM。

➢ 同步不同时间戳的数据，使用差动驱动模型执行编码器和 IMU里程计

➢ 使用迭代最近点（ICP）算法和 Kabsch算法匹配连续的激光雷达扫描数据以校正姿态估计

➢ 使用布雷森汉姆算法构建占据地图，将相机图像投影到地面并获得纹理地图

➢ 使用 EKF在运动模型中执行估计步骤对行驶轨迹进行估计，并在观测模型中执行更新步骤以更新地标地图
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