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	国防科技大学, 师从 徐凯 教授
	南京大学, 由 俞扬 教授指导
	北京理工大学, 年级排名前5%

	科研方向
	论文及专利
	项目经历
	机器人自主控制与学习,国家杰出青年科学基金, 参与
	地空协作的重大灾害监测搜救平台主动认知技术研究(子课题, 300万经费),国家重点研发项目, 参与
	三维数字孪生的主动式感知建模与智能演进,重点项目,参与 
	面向复杂柔性制造工艺的工业具身智能机器人关键技术研究,武汉市重点研发计划, 参与 

	学术服务
	奖励荣誉
	中国计算机学会优秀图形开源软件提名 (面向全华人图形学社区评选, 唯一仅高校单位获奖项目), 中国三维视觉大会优秀海报奖;
	国家奖学金(博士), 中国计算机学会凌迪奖学金(三万元), 国家奖学金(本科), 84781国防奖学金;
	北京市优秀毕业生, 北京理工大学优秀毕业生, 优秀学生, 优秀共产党员, 优秀团干部, 优秀团支部;
	北京市电子设计竞赛一等奖, 北京市数学建模竞赛一等奖, 北京理工大学数学建模竞赛全校第一名。
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