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基本信息 

 

电话：18746067396 

邮箱：xue_lian_Fu@163.com 

性别：女 

出生日期：1997.09 

政治面貌：共青团员 
 
 

求职意向 

 

意向岗位：求职岗位 

意向城市：求职城市 

期望薪资：期望薪水 

求职类型：求职类型 
 
 

自我评价 

 
本人具备具有的素质：积极，

自信，大胆，开朗，沟通力强，具

有专业的技术知识、成熟稳重，责

任心强心态稳定，敢于担当重任。 

本科期间担任院学生会宣传

部部长，校电子商务协会会长，期

间多次参与组织院级活动，有较

强组织能力和表达能力有良好的

团队合作精神，能够快速融入团

队。 

研究生期间，对专业方向知

识有一定的储备自主学习能力较

强，较强的责任心。 

 

 

教育经历 
 
2021.09-2024.03 哈尔滨理工大学 控制工程 硕士 

2015.09-2019.06 齐齐哈尔大学 自动化 学士 

掌握技能 
 
资格证书：大学英语 CET4、CET6；普通话二级甲等。 

编程语言：熟练掌握自动化及相关的辅助工具，如 Matlab、Simulink、Protel99se

等； 

办公软件：熟练使用 Visio、Word、Excel、PPT 等日常办公软件和 photoshop 等 

项目经历 

2023.03-2023.09 全局有限时间制导方法和无人艇的约束编队控制 

项目内容：针对无人艇编队控制，设计新的无人艇制导方法，构建新的数学函数处理

无人艇的状态约束，并在有扰动存在的情况下实现无人艇编队； 

工作内容：构建新算法，实现 matlab 仿真； 

项目成果：构建的函数各种性能都明显优于其他函数，制导方法可以实现无人艇的队

形保持，并且发表英文论文(SCI1 区). 

2022.10-2023.02 一种运用新型非线性映射的无人艇约束控制方法 

项目内容：针对无人艇约束控制，用创新的数学函数处理无人艇的状态约束，并与之

前存在的函数对比； 

工作内容：构建新算法，实现 matlab 仿真； 

项目成果：对比分析结果，构建的函数响应速度更快，并且发表论文(EI). 

2022.07-2022.10 一种基于三角函数型非线性映射的无人船路径跟约束控

制方法 

项目内容：针对无人船的路径跟踪控制，创新了三角函数型的数学函数处理无人艇的

状态约束； 

工作内容：构建新算法，实现 matlab 仿真； 

项目成果：对比分析结果，创新的函数可以实现无人船的稳定跟踪控制，发表专利并

授权 

2018.03-2019.03 校园“霸王餐”计划 

项目内容：针对校园周边商家，实现学生优惠吃喝玩，商家有钱可赚； 

工作内容：完成项目计划书，领导社员做项目分析； 

项目成果：经过校园周边市场调研与分析，最后有 15 家饭馆，3 家轰趴加入计划，

最后实际 9 家饭馆与 3 家轰趴参与计划，实现时长为三个月. 

获奖情况 

本科期间：获得校级二等奖学金、多次获得二等三等院级奖学金； 

研究生期间：获得三等奖学金. 

 


