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➢ 基于图像视觉伺服的多旋翼无人机高速拦截 

主要工作： 

• 应用自主无人机拦截空中入侵目标，现有防御手段的补充和最后一道防线；小型化、低成本、精度高； 

• 提出基于图像的视觉伺服（IBVS）高速拦截方案，解决飞机运动与特征点成像之间的耦合难题。确保了

在高速和大机动拦截控制过程中，目标始终在摄像机的视野范围内； 

• 提出一种延迟滤波（DKF）方案，解决相机成像过程中的延迟、帧率低的问题； 

• 实验验证了算法的有效性。以超过 20m/s 的速度高速飞行拦截目标，最大俯仰角达到 50° 

➢ 多旋翼无人机持续拦截控制 

主要工作： 

• 让自主无人机像人类飞手一样，在拦截失败后还能主动发起后续拦截，对目标紧追不舍； 

• 在蒙特卡洛定位（MCL）框架内引入持续拦截策略，根据观测信息与估计状态的一致性生成目标概率分

布，从而有效解决测量数据缺失的问题； 

• 开发适用于首次和持续拦截阶段的基于视觉伺服的统一控制方法； 

• 实验验证了算法的有效性。显著提高拦截成功率。 

➢ 多旋翼飞行器集群拦截/对抗 

主要工作： 

• 将单机拦截/打击能力扩展至集群对抗领域，需要增加目标估计和任务分配； 

• 提出基于图博弈的集群任务分配方法，弱通信条件下通过主动观测完成自主决策； 

• 提出群视角多目标估计方法，利用多旋翼集群的对极几何和动力学特性提高目标定位精度； 

• 实验验证了算法的有效性。仅使用主动视觉和机载计算实现了蜂群合作拦截。 

视线角约束下的多旋翼无人机拦截控制研究（博士课题）      2021.06-至今 

  〉项 目 经 验 

➢ 2023.06  “智能争锋-2023”无人机集群反制技术挑战赛定点打击中获得第一名，队长 

➢ 2021.11  “智在飞翔-2021”智能感知技术竞赛仿真赛废墟赛道一等奖，线下实飞赛第二名，队长 

➢ 2020.10  “如影随行”无人机空中精确对接技术挑战赛模拟对接比赛第二名，队长 

➢ 2020.09  国家奖学金 

➢ 2017.02  美国大学生数学建模竞赛 M 奖（一等奖），队长 

➢ 2016.11  ACM/ICPC 国际大学生程序设计大赛亚洲赛区青岛站铜牌 

  〉竞赛/获奖 

  〉教 育 背 景 

2014.09-2018.06   本科   华北电力大学   自动化专业 

2021.09-2025.06   博士   北京航空航天大学  导航、制导与控制， 

2018.09-2021.06   硕士   北京航空航天大学        可靠飞行控制研究组，全权导师 
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    〉自 我 评 价 

➢ 多次经历项目完整过程，对科研项目有深刻理解 

➢ 有技术攻关和带领团队的能力 

➢ 有丰富的各类项目报告撰写经验 

➢ 沟通能力强，有团队协作处理问题的经验 

应用成果转化，国防重点项目 

➢ 拒止环境下无人机集群协同技术（军科委）           2022.10-2023.10 

主要工作： 

• 建立固定翼无人机微分平坦模型，适用于大机动敏捷飞行制导控制； 

• 固定翼无人机红外制导打击算法研究及仿真验证，用于巡飞弹图像末制导阶段控制。 

➢ 室内集群协同打击控制技术（军科委）            2020.12-2022.09 

主要工作： 

• 负责室内自主无人机集群软件架构开发，无人机集群控制算法和基于图像伺服的无人机打击技术研究； 

• 构建全套软件系统框架，带领上海交大和南开团队完成感知和决策形成闭环； 

• 应用虚拟管道理论构建集群打击走廊，实现在室内环境集群快速搜索打击； 

• sim2real 快速迭代，应用机载处理器和飞控进行硬件在环仿真，相同代码快速部署飞行实验； 

• 实现国内领先的室内 10 机自主无人机协同搜索打击任务。 

➢ RflySim 基于模型设计半物理仿真平台开发（军科委&北京卓翼智能）      2020.12-2022.09 

主要工作： 

• 基于模型—软件在环仿真—硬件在环仿真—实飞实验顺序，构建高逼真的无人机全流程开发平台 RflySim； 

• 从 UE4 引擎挂载摄像机、激光雷达等传感器；设计 ROS 接口，实现环境信息获取和控制指令交互； 

• 服务于实验室项目开发，已推广至全国多所高校和科研院所。 
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    〉学 术 成 果 
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