
申镇
电话：15271806856 丨邮箱：1349386641@qq.com 丨现居城市：武汉

求职意向： C/C++开发工程师、嵌入式软件开发工程师

教育经历

本科 湖北工业大学 数据科学与大数据技术 2017.09 - 2021.06
● 主修课程：计算机科学与编程导论、面向对象程序设计、数据结构、计算机网络、操作系统与 Linux 基础、大

数据应用导论、大数据处理、数据采集与预处理、数据可视化、机器学习

平均学分绩点：3.12 算术平均分：81.73

硕士研究生 湖北工业大学 计算机技术 2021.09 - 2024.06
● 主修课程：数理统计、面向对象系统分析与设计、数字图像处理、高级软件工程、大数据概论、专业英语、工

程伦理

学位课平均成绩：82.14 非学位课平均成绩：82.56

荣誉奖项

● 湖北工业大学 2021 年度三等学业奖学金

● 第十七届全国大学生智能小车竞赛南区航天智慧物流组 三等奖

● 研究论文《基于二级空间兼容性度量的点云配准方法》公开发表于《湖北工业大学学报》

● 大学英语六级证书（CET-6）

专业技能

● 掌握 Linux 下 C 编程：数组、函数、指针、构造数据类型相关知识、进程内存布局

● 掌握 Linux 下 C++编程：封装、继承、多态、泛型编程、异常处理机制、STL 标准模板库、C++11 特性

● 熟悉常见的数据结构，如线性表、栈、队列和二叉树等

● 熟悉 Linux 系统编程和 Socket 网络编程，包括进程相关 API、进程/线程间通信、信号处理和 TCP/UDP 的 CS 模

型编写

● 了解 Makefile 工程管理工具、Git 版本管理工具、shell 编程，有 QT 应用程序图形化界面开发的经验

项目经历

项目一：基于 ROS 系统的智能无人小车自动导航系统开发

● 项目描述：该项目基于 ROS 系统实现了一个无人小车，其主要功能包括自主导航、自动避障、红绿灯识别、S

弯道检测等。该小车通过串口通讯的方式控制单片机驱动电机、转向舵机的运动控制，采用 ROS 通信实现中央任务

调度系统与 ROS 系统之间数据的交互，使用计算机视觉算法识别和检测路况，同时应用 SLAM 技术建立二维栅格化

地图。

● 负责内容：其一，无人小车调用摄像头设备，在视频流中精准定位红绿灯的位置，并自动识别当前状态，实现

小车在绿灯时两栖自动行驶灯亮起时自动停止的功能；其二，基于 Linux 系统下 Qt 实现多个远程操控界面，局部

传输视频流、发送指令、显示无人车目前状态等功能。

项目二：应急场景下无人机影像快速拼接系统开发

● 项目描述：该方法核心思想在于利用在线影像获取地区历史基准图，在获取历史基准图后，结合飞行数据和相

机参数对历史基准图进行切片操作。然后将历史基准图切片和无人机影像分别进行 SuperGlue 特征提取、描述和匹

配。完成上述工作后，会将原始无人机影像纠正至基准影像的坐标系下，即利用了原始影像与历史基准图的同名关

系，将原始影像与历史基准图所使用的地球坐标系进行配准。

● 负责内容：给不带有地理坐标（经纬度）的无人机影像通过历史基准图和匹配算法给它附上高精度坐标，包括

直接地理纠正（粗纠正）算出无人机影像大致范围、通过与基准图的对比和匹配算法进一步提高无人机影像地理坐

标的精度。



项目三：基于 GEC6818 开发板的电子相册

● 项目描述：相册主界面有手动播放和自动播放两个选项。自动播放功能描述：遍历链表直至尾节点后自动返回

主界面。手动播放功能描述：优先展示所有图片的缩略图，并在缩略图展示界面右下角附上返回主界面的选项。点

击某一张缩略图，则会展示该图片的大图以及图片的详细ؐư
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