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三、表中所涉及的签名都必须用蓝、黑色墨水笔，亲
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一、个人申报
（一）基本情况【围绕《浙江工程师学院（浙江大学工程师学院）工程类专业学位研究生工

程师职称评审参考指标》，结合该专业类别(领域)工程师职称评审相关标准，举例说明】

1.对本专业基础理论知识和专业技术知识掌握情况(不少于200字)

在交通运输专业理论知识方面，我系统掌握了交通规划、交通工程、运输管理等学科的核心

理论，深入理解交通系统工程方法论、交通流理论模型及道路设计规范标准，能够运用层次

分析法、四阶段法等技术开展交通需求预测与路网优化。同时，我掌握了自动驾驶前沿知识

，包括感知模型，规控算法等。在专业技术知识方面，我能够熟练应用VISSIM、TransCAD等

仿真软件完成交通组织方案模拟验证，运用Python、GIS工具进行交通大数据分析与可视化

呈现，能够应用matlab等仿真软件进行自动驾驶仿真。

2.工程实践的经历(不少于200字)

在浙江中控信息产业股份有限公司的自动驾驶人机共驾项目研发中，我主要负责驾驶控制权

动态切换策略的算法优化与系统验证工作。针对人机协同驾驶中控制权切换时机模糊、驾驶

员接管效率低等问题，基于ISO 

26262标准构建了人机冲突评估模型，并分别使用概率共享算法和博弈论算法进行人机冲突

消解。运用MATLAB/Simulink搭建多维度驾驶场景仿真平台，方向盘扭矩传感器等设备采集

的驾驶员状态数据，开发了融合环境风险感知与驾驶员行为预测的切换决策算法。通过驾驶

员在环实验完成300+组典型工况测试

3.在实际工作中综合运用所学知识解决复杂工程问题的案例（不少于1000字)

人机共驾是一种人类驾驶员与智能驾驶系统协同合作的驾驶模式，其有助于提高驾驶安全性

和舒适性。然而，驾驶员和智能系统在驾驶意图、目标轨迹和驾驶习惯等方面存在明显差异

，人机冲突依然是这一领域具有挑战性的问题。驾驶权分配方法是解决人机冲突的有效方式

，但现有关于驾驶权分配方法的研究仍存在局限性，主要体现为智能系统对驾驶员的过度补

偿和因意图不同而产生的人机冲突等问题。为解决上述问题，我围绕多决策主体转角耦合状

态下的车辆横向控制权分配机制这个科学问题展开研究。

首先，构建了二自由度车辆动力学模型和车辆运动学模型，并对其进行了离散

化处理。建立了基于模型预测控制的轨迹跟踪算法，用于实现智能系统对目标轨迹的跟踪。

这些模型与算法为后续的研究提供了理论和技术支持。其次，本文设计了基于冲突度量的人

机共驾驾驶权分配方法。推导了Stackelberg 

博弈均衡解的求解，并在此基础上进行改进，提出基于不完全信息的Stackelberg 

博弈方法。通过有限状态机对人机决策冲突进行量化，形成基于冲突度量的人机共驾驾驶权

分配方法，从而减少智能系统对驾驶员的过度补偿。借助Carsim 和Simlink 

仿真平台进行了实验验证，并利用东南大学Ubiquitous Traffic Eye 

数据集中的换道数据来评估不同驾驶风格的效果。仿真实验表明，该方法可有效降低因人机

轨迹差异而产生的人机冲突并提高驾驶舒适度。

然后，提出了基于概率共享的人机共驾驾驶权分配方法。通过分析车辆状态与

驾驶员决策，对短期轨迹进行预测，基于此计算驾驶员轨迹与智能系统轨迹之间的联合概率

，选取具有最佳联合概率的轨迹作为人机共驾的目标轨迹。仿真实验结果显示，基于概率共

享的人机共驾驾驶权分配方法能够消解人机意图差异导致的人机冲突，实现较好的驾驶效果

。

最后，本文通过构建驾驶员在环实验平台，对所设计的方法进行了实验验证。驾驶员在环实

验平台由Logitech G29 Driving Force 方向盘、Simulink 和Carsim 
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构建，招募多名不同驾驶风格的驾驶员参与实验。实验结果验证了本文的驾驶权分配方法在

换道场景下的有效性，说明了基于冲突度量的人机共驾驾驶权分配方法能够降低驾驶负荷。

基于概率共享的人机共驾驾驶权分配方法在消解因意图差异导致的人机冲突方面具有优越性

。

总之，我在浙江中控信息产业股份有限公司的自动驾驶人机共驾项目研发中，综合运用所学

知识解决了复杂的工程问题。主要用到的知识包括：二自由度车辆动力学模型和车辆运动学

模型，最优化与最优化控制，博弈论，自动驾驶规控算法，模型预测控制算法，交通场景仿

真，交通轨迹数据处理算法等。
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（二）取得的业绩（代表作）【限填3项，须提交证明原件（包括发表的论文、出版的著作、专利

证书、获奖证书、科技项目立项文件或合同、企业证明等）供核实，并提供复印件一份】

1. 
公开成果代表作【论文发表、专利成果、软件著作权、标准规范与行业工法制定、著作编写、科技

成果获奖、学位论文等】

成果名称

成果类别 

[含论文、授权专利（含

发明专利申请）、软件著

作权、标准、工法、著作

、获奖、学位论文等]

发表时间/

授权或申

请时间等

刊物名称

/专利授权

或申请号等

本人

排名/

总人

数

备注

Conflict Resolution 

Methodology Based on 

Conflict Model for 

Human-Machine Shared 

Driving

会议论文
2024年07

月28日

2024 43rd 

Chinese 

Control 

Conference 

(CCC)

1/5
EI会议收

录

A Human-Machine 

Cooperative 

Scheduling Method for 

Integrated Energy 

System Based on Fuzzy 

Reasoning

会议论文
2024年05

月25日

2024 36th 

Chinese 

Control 

and 

Decision 

Conference 

(CCDC)

1/4
EI会议收

录
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2.其他代表作【主持或参与的课题研究项目、科技成果应用转化推广、企业技术难题解决方案、自

主研发设计的产品或样机、技术报告、设计图纸、软课题研究报告、可行性研究报告、规划设计方

案、施工或调试报告、工程实验、技术培训教材、推动行业发展中发挥的作用及取得的经济社会效

益等】
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（三）在校期间课程、专业实践训练及学位论文相关情况

课程成绩情况 按课程学分核算的平均成绩： 86 分

专业实践训练时间及考

核情况(具有三年及以上

工作经历的不作要求)

累计时间： 1 年（要求1年及以上）

考核成绩： 87 分

本人承诺

个人声明：本人上述所填资料均为真实有效，如有虚假，愿承担一切责任

，特此声明！

申报人签名：
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