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编程与系统：C++、Python、Linux


机器人中间件：ROS、ROS2、DDS


ROS2 / DDS：Topic / Service / Action、Launch、QoS、域 ID


仿真与规划：Gazebo 仿真、路径规划


机器视觉：YOLOv5、OpenCV、海康 VisionMaster


嵌入式与控制：MDK5、TIA Portal v18


证书：CET-4、NCRE 国家三级（网络技术）、三级电工证


其他：Office 套件、PS、PR、剪映








掌握技能








主修课：机器人学、自动控制原理、电路控制原理、Python、C语言、PLC、ROS等
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姓    名：李想


手机：15921037826


邮箱：3057149268@qq.com


地址：上海市闵行区








个人资料





机器人工程本科 2026 届，目标 ROS / ROS2 机器人开发与二次开发岗位。具备 C++ / Python、ROS 节点通信、机器视觉和 Gazebo 仿真经验，能完成识别数据处理、模块联调和现场排障。近期系统学习 ROS2 与 DDS，了解 ROS2 节点和 Topic / Service / Action 通信，掌握 DDS 发布 / 订阅方式及 QoS / 域 ID 基础配置，可将 ROS1 通信经验快速迁移到 ROS2 工程。逻辑思维、动手实操与现场调试能力较强；多次担任竞赛队长，执行力、协作和问题定位能力突出。








第十八届全国大学生智能车竞赛｜队长｜2023.08


• 使用 C++ 完成智能车自主导航与目标识别模块，基于 YOLOv5 实现目标检测，通过 ROS 节点通信完成识别数据接收与解析。


• 优化枚举与数组匹配逻辑，降低识别耗时；新增误识别校验机制，提升系统稳定性，团队获全国总决赛二等奖（国二第一名）。


• 独立负责核心代码编写与策略设计，完成现场调试排错，推动识别与控制模块稳定联调。


第十九届全国大学生智能车竞赛｜负责人兼队长｜2024.08


• 基于 OpenCV 完成双巡线视觉算法与循迹跟踪控制，统筹 3 支参赛队伍的方案设计、代码指导及现场调试。


• 快速定位并解决多组软硬件耦合问题，保障队伍完成比赛，获全国总决赛二等奖。


睿抗机器人开发者大赛 RAICOM｜负责人兼队长｜2023.12


• 在 Gazebo 仿真环境中完成小车路径规划逻辑开发，通过时间检测与循环控制解决到达目标点减速卡顿问题。


• 提升竞速系统运行效率，获全国三等奖、安徽省二等奖。


中国机器人及人工智能大赛｜负责人兼队长｜2023.06、2024.06、2025.06


• 负责工业智能车上位机相机识别、消息通信调试，完成火情识别与设备定位控制。


• 统筹多支队伍技术攻关并快速处理现场软硬件故障，获全国一等奖 1 项、全国三等奖 1 项。


校园经历｜机器人协会会长 2023.10�2025.09


• 组织招新考核、新人技术培训与技术传帮带，管理协会竞赛队伍；任职期间协会累计获省级以上奖项 40 余项。


• 协助教师开展科创项目，负责多任务统筹、队伍协调与开发问题拆解，能够快速定位成员开发难题。








2024�2025 国家奖学金、一等奖学金、三好学生


2023�2024 国家励志奖学金、二等奖学金、学科竞赛优胜奖、三好学生


2022�2023 国家励志奖学金、二等奖学金、学科竞赛优胜奖、三好学生


2025.06 第二十七届中国机器人及人工智能大赛 省一、国三


2024.12 睿抗机器人开发者大赛 省二、国三


2024.08 第十九届全国大学生智能车竞赛 区域赛二、国二


2023.08 第十八届全国大学生智能车竞赛 省二、国二


2023.06 第二十五届中国机器人及人工智能大赛 省二、国三


2023.06 第五届安徽省工业机器人应用大赛 省三








获得荣誉





项目 & 竞赛经历





自我优势





求职意向：机器人开发 / 机器视觉 / ROS 嵌入式开发工程师





李 想








