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2021-09 ~ 至今 哈尔滨工程大学(水下机器人国防科技重点实验室) 海洋工程（硕士）

2017-09 ~ 2021-06 浙江海洋大学 船舶与海洋工程（学士）

专业成绩：86.94（专业排名：5/47）
任职：任海洋运载器二班团支书期间，积极开展学院组织的主题团日活动，能够负责好党团对接工作。
主修课程：海洋机器人控制理论与方法(86)、潜水器操纵性(89)、人工智能与海洋机器人(96)、计算结构
力学(89)、船舶工业软件理论与实践(89)。

任职：任A17船舶二班团支书期间，曾带领班级获得过“优秀团支部”的荣誉称号，能够协助其他班委更
好地开展班内、院内工作。任院学学生会文艺部部长期间，能够负责和落实好学院大小型文艺活动的组织
和落实，搞好学院的文艺事业建设工作。

编程语言：能够熟练使用qml语言完成前端界面的搭建，同时能够使用Qt实现udp通信；
　　　　　能够使用Matlab/Simulink完成控制算法的仿真；
　　　　　掌握C/C++编程语言，掌握C++的封装、继承、多态三大特性，掌握STL常用容器等；
算法设计：掌握基本运动控制算法，如PID控制、滑模控制等，并能够基于水面无人艇模型完成复现；
　　　　　掌握基本制导方法，如LOS制导、平行接近制导、纯跟踪制导；
其　　他：掌握串口通信、网络通讯的具体实现与原理，了解网络编程-多线程编程；
　　　　　了解多平台下（PC104、树莓派、STM32等）的程序编写、交叉编译经验；
　　　　　能够熟练使用AutoCAD绘图软件，完成船舶基本图纸的绘制工作；
　　　　　能够熟练使用Office办公软件(Visio、Word、PowerPoint等)，完成项目文件的撰写工作。
语言能力：CET-6、CET-4，能熟练地阅读与撰写英文文献与资料；
　　　　　普通话二级甲等，具备丰富的团队组建与扩充经验和项目管理与协调经验。

2021-10 ~ 2022-12 小型无人艇集群编队重点研发 地面站程序开发、控制算法调试

2022-07 ~ 至今 无人艇动力定位控制方法研究 上位机监控界面程序修改维护

• ​​积极参与无人艇集群协同控制系统软件架构的构建，主要包括监控模块、顶层规划模块、运动控制模
块、底层控制模块、设备交互模块、日志/远程操作模块。各模块为独立软件，可做到即插即用，且具
有良好的稳定性；

• 作为地面站组成员能够编写监控界面，成功搭建了地面站程序，主要包括感知系统可交互界面，控制
系统可交互界面和地图指令交互界面，实现对传感器参数、控制参数、任务规划、感知系统和控制系
统工作效果的实时监控；

• 参与了无人艇控制算法、集群编队算法的研究和开发工作，并全程参与半实物仿真实验及外场试验。

• 作为负责人，主要负责上位机监控界面程序的修改和维护，包括前端界面的搭建、udp网络通信搭
建、串口通信搭建、人机交互界面搭建等；

• 作为主要负责人员之一，主要负责无人艇主控程序的设计、编写、调试和维护工作，除此之外，还包
括无人艇制导、跟踪程序的设计和编写调试工作。
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• 专利：一种基于方位信息的有限时间无人艇编队控制方法（申请中）
　（1）在实际工程运用中，考虑到编队系统的渐进稳定控制策略，发现基于有限时间稳定的编队控制策
略具有更快的响应速度和更强的抗干扰能力。
　（2）同时，考虑到实际任务场景中可能遇到的障碍物，如暗礁和大型舰艇等，这些障碍物可能使得无
人艇平移控制难以实现。因此，我们设计了一种仅基于方位信息的有限时间无人艇编队控制方案，以实现
无人艇的编队缩放运动。该发明提出的控制方案可以规避障碍物，提高编队运动的灵活性和安全性，在实
际应用中具有很高的可靠性。
• 软著：燃油推进式水面无人艇自主航行监控软件（登记编号：RJ20232092）

　基于Windows10系统、Linux系统、Qt开发软件，设计开发了燃油推进式水面无人艇自主作业监控软
件，可以实现对无人艇海上作业的实时监控，能够对无人艇的运动控制参数进行在线调整，具有处理反馈
数据的能力，可以实现运动仿真以及UDP通信功能。
• 硕士毕业论文：面向水声测量任务的水面无人艇运动控制研究

（1） 基于传统视线法制导，提出了一种改进视线法制导方法，进一步将横侧偏差作为制导误差指标，能
够对输出的视线角进行补偿，提升了LOS方法的制导性能和鲁棒性。
（2）在路径跟踪的基础上，提出一种新的动力定位策略，保证无人艇能够在期望点附近保持相对稳定，
进而提升无人艇动力定位控制效果。
（3）考虑到执行机构输入饱和和外部环境扰动的情况，分别提出了有限时间饱和补偿器和有限时间干扰
观测器，在此基础上设计了一种具有有限时间收敛特性的滑模控制器，在保证系统鲁棒性的前提下，同
时系统能够在有限时间内完成收敛，即无人艇能够在有限时间内完成期望轨迹跟踪任务。

• 硕士期间获研究生一等/三等奖学金各一次、获“三好学生”一次；
• 本科期间获得新生入学奖学金、浙江省大学生高等数学竞赛工科类二等奖、学业三等金两次、“优秀

团干部”、“优秀共青团员”荣誉称号多次。

自信乐观，积极向上：性格开朗，阳光豁达，遇到困难不退缩不畏惧。
协同合作，勇攀高峰：有较强的协调沟通的能力，善于合作。在本科担任团支书期间，带领班级获得“优
秀团支部”称号多次，担任各项学生工作均能优秀完成，获得老师同学一致赞赏。
认真负责，要求上进：对待工作一丝不苟，对待科研尽心竭力，对待生活精益求精，积极要求上进，不断
提升自己。
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