
个人简历 
姓  名：王 楠             

出生年月：1998 年 11 月    联系电话：19327811062        

邮    箱：wang_nan@88.com       微    信：W1106775446 

毕业院校：哈尔滨理工大学       学    历：硕士 

住    址：黑龙江省哈尔滨市   专    业：控制科学与控制工程 

教 育 背 景 

2021.09–2024.06     哈尔滨理工大学      控制科学与控制工程   硕士    

2016.09–2020.07   黑龙江科技大学      电气工程及其自动化   学士    

科 研 经 历 

⚫ 黑龙江省自然科学基金(LH2020E094)            2021 年 12 月—至今 

项目概述：负责船用起重机收放系统的减摆运动控制研究，提出了一种具有减横摇和减纵摇功能的无人艇收放系统；基于

回转式折臂起重机，提出了一种基于 MPC 控制方法的运动补偿减摆控制方案。首先构建吊点的拉格朗日动力学方程；根据

三自由度折臂起重机的不同控制输入，定位吊点的空间坐标信息，将海浪干扰下的吊点扰动转化为位置偏差，输入到 MPC

控制器，进行减摆控制。 

主要职责： 

（1）完成基于被动补偿的减摇无人艇收放系统方案设计，并形成专利 

（2）回转式折臂起重机动力学模型建立、MPC 控制器的设计 

⚫ Mongo ROS 实验课程设计项目           2022 年 1 月—2022 年 4 月 

项目概述：基于 Mongo 控制盒通过 SSH 远程通信方式连接 PC，熟悉 ROS 基本组件，完成 ROS 多机器人通信、可视化

Rviz、通过 ROS 获取外部硬件信息、ROS Action 等的实验课程设计。 

  主要职责：完成整体程序验证与流程优化，并撰写反馈报告 

专 业 技 能 

⚫ 软件技能：熟悉 C 语言与简单汇编语言，熟悉 Matlab、Simulink 仿真软件，熟练使用 3Dmax 建模软件，熟悉 Linux

系统和 ROS 中指令和操作，熟练运用 Microsoft Office 办公软件、Xmind、Visio 绘图软件。 

⚫ 硬件技能：具有一定的单片机、PLC 硬件基础与配电柜设计与电机控制经验。 

⚫ 英语水平：CET-6，良好的听说读写能力，快速浏览英语专业文件及书籍。 

个 人 成 果  

⚫ 发明专利：一种具有减摇功能的无人艇收放装置（已授权，学生第一作者）。 

⚫ 论文：Anti-swing control for davit systems based on hybrid force/position compliant impedance（已投，学生第一作者） 

⚫ 论文：Pendulation Reduction Control of Shipboard Crane Based on Adaptive Sliding Mode Variable Structure Approach（已投，

学生第一作者）  

荣 誉 奖 励  

⚫ 本科期间：本科期间担任班级学习委员，大二期间担任院团委部长，获得优秀干事、优秀班级干部、优秀部长等奖励。 

⚫ 硕士期间：荣获一次三等学业奖学金、一次一等学业奖学金、校级优秀共青团员称号。 

自 我 评 价 

 本人自大学以来始终担任班级、社团干部，有较强责任心与执行力，有良好的沟通表达能力与较强的自我成就意识。学

习中谦虚勤奋，了解常规控制算法，具备撰写专利、论文的能力和一定的编程能力，生活中乐观开朗、积极向上，有很强的

抗压能力与环境适应力。 
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