
王珺吉 

 

性别：男 出生日期：1999.10.09 

学历: 硕士 民族：汉族 

邮箱: junji_wang2022@163.com 电话:13156302509 

住址: 黑龙江省齐齐哈尔市 政治面貌:共青团员 

 

所获荣誉 

 

学业奖学金：研究生期间获得一次三等奖学金，本科期间三次获得三等奖学金。 

硕士期间其他获奖：（1）2022 年，获得优秀共青团员称号。 

（2）2022 年，获得校优秀研究生。 

（3）2022 年，获得院疫情防控优秀志愿者。 

（4）2021 年，获得院疫情防控优秀志愿者。 

英语能力：获得英语四级证书（CET4）。 

 

教育经历 

 

哈尔滨理工大学-控制工程-硕士 2021.9-2024.6 

主修课程：矩阵分析及其工程应用、智能控制理论与应用、线性系统理论、数值分析及其工程应用、非线性控制、控制

系统设计与仿真。 

哈尔滨理工大学-自动化-本科 2017.9-2021.6 

主修课程：C 语言、模拟电子技术、数字电子技术、电路、单片机、微机原理、自动控制原理。  

 

掌握技能 

 

1、掌握运用 Matlab 中.m 文件与 Simulink 两种方法进行仿真。 

2、熟练掌握 C++、Python 语言基础。 

2、熟练掌握 PID、MPC、LQR、反步法、滑模控制等控制算法。 

3、熟练使用 CFTOOL 等曲线拟合工具。 

5、掌握 Visio、AxGlyph 等画图工具。 

6、熟练使用 office、Latex 等办公软件。 

项目经历 

 

1、项目名称:《基于有界与无界状态下气垫船自适应约束控制研究》 

（1）对小型气垫船为基础，在固定坐标系和船体坐标系下，对其北向位置、东向位置、艏向角度、纵荡、横荡和艏摇角

速度三个自由度建立其水面运动的数学运动模型，包括运动学模型和动力学模型。 

（2）设计正弦路径为气垫船行驶的参考路径，由 LOS 得出气垫船期望艏向角度，并根据气垫船路径与气垫船本身大小

等相关因素设计期望纵荡速度。 

（3）使用现有非线性映射函数对气垫船的艏向与纵荡俩个子系统进行映射，在映射后无约束的气垫船模型上进行控制设

计。 



（4）运用自适应扰动估计器对模型中存在的扰动进行估计，并且运用反步控制算法设计控制器，最后使气垫船能够按照

期望轨迹进行行驶。 

2、项目名称:《面向进坞过程的气垫船约束控制研究》 

（1）研究实体气垫船水面的运动情况，以北向位置、东向位置、艏向角度、横倾角度、纵荡速度、横荡速度、艏摇角速

度、横倾速度的基础上，并且考虑海洋环境、舵力、空气动力、水动力等海洋环境建立气垫船四自由度模型。 

（2）设计气垫船进坞路径，由 LOS 得出气垫船期望艏向角度，并且根据进坞需求、气垫船自身条件以及气垫船所跑路

径，设计气垫船进坞期望纵荡速度。 

（3）基于映射函数思想，构建一种性能更为优越的映射函数，使其具有对约束更快的响应速度和能够处理约束非对称的

一般情况的特点和优势。 

（4）为了实现对气垫船变量进行约束，使用构建好的非线性映射函数对气垫船模型进行映射，使其从有约束的系统映射

成为无约束的非线性系统。 

（5）为对扰动进行观测，设计滑模面并且运用滤波器对控制率以及滑模面导数进行滤波处理，在结合滑膜扰动观测器对

扰动进行观测。 

（6）设计基于非线性映射的气垫船进坞控制器，基于映射后的气垫船系统，运用反推控制方法，设计一种基于非线性映 

射的气垫船进坞约束控制器，从而实现气垫船在变量时刻处于约束的状态下完成气垫船安全进坞的目的。  

发表成果： 

1、投稿控制理论与应用期刊论文一篇《有界或无界状态约束下的气垫船进坞控制方法》 

2、拟投稿 Asian of control 期刊论文一篇《Constrained control method using a novel nonlinear mapping function for 

hovercraft docking》 

3、发明专利一篇《一种基于指数型非线性映射的气垫船进坞艏向控制方法》 

自我评价 

 

本科专业为自动化类，研究生专业为控制工程，对专业方向知识有一定的储备。执行力较强，有丰富的沟通协调和项目

推动能力，在生活中，为人诚恳、开朗、思维活跃，可与他人友好相处。乐于助人，可以承受工作中的各种压力和困难，

喜欢不断地学习新事物，并愿意接受各种挑战。有良好的团队合作精神、逻辑思维能力，自主学习能力较强，较强的责

任心以及沟通能力，能够快速融入团队，能够运用现有知识与网络资源来解决问题。 


