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3

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)

掌握微积分、线性代数、概率论与数学统计、随机过程、数值分析、数值优化等数学基础，

以及理论力学、材料力学、流体力学、热力学、传热学、电工电子学等专业相关的基础物理

知识。在学科方面，掌握自动控制理论、车辆动力学、机械设计原理、汽车电子控制、机器

学习等工程中常用知识与技能。掌握C++、python两门编程语言。具体到研究方向，熟悉常

见的规划算法包括基于搜索、基于采样、基于优化的方法，复现过基于人工势场与模型预测 

控制(MPC)的防撞规划算法，了解MDP、POMDP问题的定义与求解，了解PID、模糊控制等简单

控 制模型，对自动驾驶整体框架有一定的宏观把控。

2.工程实践的经历(不少于200字)

在实践过程中，主要从事自动驾驶决策规划算法的预研工作与量产代码的部分测试工作。了

解了企业现有智驾规划控制算法的整体框架，从车载芯片到软件架构，以及具体到规划控制

模块的细节。同时，在日常工作中，培养了团队意识，企业中的每个项目均需要团队合作完

成，每一部分工作都是重要的一块拼图，除做好个人工作外，更应积极与同事沟通合作，建

立系统观念明确自己所做工作的意义。最后，在实践过程中，我了解到了更多行业的动态，

以及该领域的技术现状与发展前景。

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)

案例名称:无人快递物流车决策规划算法研究;项目来源:企业内部预研。主要研究目标:针对

汇流场景，设计车辆纵向决策算法，考虑与其他车辆的交互以及信息不确定性，使之能够在

车辆较多时能够成功汇入并安全通行，主要技术难点为如何设计算法建模车辆间的交互，同

时兼顾实时性与可靠性。研究方案与技术路线:在考虑安全性、舒适性、高效性和实用性等

多个设计需求下，设计考虑感知信息不确定性的决策规划框架。整体分为决策、规划两部分

。将行为决策层和运动规划层解耦，行为决策层负责考虑其它交通参与者未来运动的不确定

性，建立部分可观测马尔可夫决策模型，在相对粗糙的分辨率对未来的场景进行推理，生成

初始的行为轨迹。运动规划层综合考虑多个行驶需求目标和车辆动力学特性，将复杂约束条

件下的运动规划问题解耦为多目标横向优化问题和多目标纵向优化问题，求解更为精细的高

质量运动轨迹。针对不确定性环境下的行为决策问题，以具有改进空间的汇流工况为应用场

景。本人承担任务:决策层的决策器设计包括前期论文调研、决策器主体的代码实现，以及

后续的仿真测试。完成情况与问题分析:撰写的决策器与规划部分衔接良好，部分自定义场

景下仿真测试算法可取得较好效果，相可按0.1s的周期输出决策结果，相比原有决策算法可

实现更加高效的汇入动作且可保证安全性耗时更高，可以更早地完成汇流从而提高效率，但

也存在计算耗时更高的问题，代码还有一定的优化空间，此外由于测试验证还不充分因此未

进行实车试验。成效与意义：行为决策和运动规划系统是智能驾驶系统的核心部分。城区交

通环境具有高度的动态时变性和不确定性，尤其是感知信息中其它交通参与者未来的运动是

不确定的，忽略这些不确定性会影响智能汽车行驶的安全性。然而，若确保所有可能的不确

定性的安全又会让智能汽车十分保守。因很常见的基于状态机的决策算法在面对汇流场景时

存在车辆减速较大汇入较慢的问题，原因是对交互性的考虑不足。在此背景下，设计了一种

车辆纵向决策算法，考虑与其他车辆的交互以及信息不确定性，使之能够在同一场景下能实

现更高通行效率。具体来说，采用在线POMDP求解的方法，建模自车与他车的状态转移过程

，主要交互对象(后车)的观测函数建模，状态空间、信念空间的设计，信念更新与信念树的
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生成，奖励函数的设计与参数调试等方面，结果验证了在特定场景下可取得不错的效果。本

次研究，对于马尔可夫方法在决策层面的应用做了一定的探索，是一项有意义的研究，表明

该方法具有一定的应用前景，在未来有更高需求时作为选择方案之一。
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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

一种考虑交互的自动驾

驶汽车并道策略软件
计算机软件著作权

2024年12

月05日

登记号：20

24SR199808

4

  

      

      

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： 85 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： 81 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：










