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ᬭ㚆㚠景

֘ѹ֘Ꮂ立大学（Dorota Grejner-Brzezinskaᬭᥜ） ֘ѹ֘ᎲહӺᏗᏖ
大地测量专业博士 2013年 1月 - 2017年 1月
• 博士论文：利用群体采集的数据的合作式建图与定位技术

北京航空航天大学（䈁⥝ᬣ副ᬭᥜ） 中国北京
道路与铁道工程专业硕士 2009年 9月 - 2012年 3月
• 硕士论文：一种面向对象的遥感图像变化检测方法

北京航空航天大学 中国北京
土木工程专业学士 2005年 9月 - 2009年 6月
• 毕业设计：一种面向对象的多尺度遥感影像分割算法

Ͼ人ᘏ㒧
• 七年以上传感器融合、定位和建图、和传感器标定的经验，涉及传统相机、深度相机、惯性导航单元
（IMU）、LiDAR、GPS接收机等。

• 三年以上代码静态动态分析、测试驱动开发、连续集成经验。

专业技能

DevOps Docker, Jenkins
编程䇁㿔 熟练：C++, Python, Matlab；运用：Java, Objective C, C#, LATEX

工作经历

ᑘುᬭᥜ空间感ⶹ与人工智能实验室 中国北℺∝
副主管 2020三月㟇Ҟ
• 科研: 对视觉惯性组合系统的自动化符号可观测性分析；卷帘快门相机－ IMU组合系统的识别；多传感器
融合全局优化。

• 项目:负责一项自然科学青年基金项目。
• ᣛ导:与 8名高年级本科生和研究生合作开发地面自主运行机器人。
赛Ḑ࿕机器人 中国北京
算法工程师 2017年 2月 - 2019年 6月
• 建图：开发测试室内建图算法，选用的传感器包括相机，IMU，车轮编码器，深度相机，2D LiDAR等，并且
开发测试基于地标点的室内地图的增长和细化方法。

• 定位：开发测试相对于地标点地图和 occupancy grid地图进行场景识别和定位的方法；开发测试多传感器
与相对于图定位融合的里程计方法。

• 测试：用 Jenkins建立持续集成任务以在数以千计的数据集合上测试建图和里程计方法。
• 标定：单独标定相机或 IMU，相机、IMU、2D LiDAR之间的时间和空间相对标定。
土木、环๗与大地测量系，֘ѹ֘Ꮂ立大学 ֘ѹ֘ᎲહӺᏗᏖ
博士研究生 2013年 1月 - 2017年 1月
• 开发了采用多部智能手机采集的相机和 IMU数据的合作式定位和建图方法。
• 开发了带回环闭合的双目视觉加惯性测量单元的基于关键帧优化的建图和定位方法。
• 开发了一种融合一代 Kinect和 IMU数据的室内场景重建方法。
• 用Matlab开发了采用单目视觉和 IMU数据的基于扩展卡尔曼滤波 (EKF)的里程计方法。
• 开发了基于 EKF和 UKF的 GPS和 IMU数据松耦合的里程计方法。
三᯳䗮䆃研究䰶 中国北京
算法实习生 2012年 8月 - 2012年 11月
• 整理和测试人脸检测算法，例如 cascaded Viola-Jones classifier，discriminatively trained deformable part model
(DPM)。

• 建立人脸建模的训练数据集。

数智⑤信息技术᳝䰤݀ৌ智能视频分析项目 中国北京
算法实习生 2012年 2月 - 2012年 5月
• 整理了一种图像团块跟踪方法以跟踪视频中运动的目标，设计规则对入侵、逆行等行为进行检测。
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北京航空航天大学 中国北京
硕士研究生 2009年 9月 - 2012年 3月
• 参与国家自然科学基金委项目“基于边缘引导区域分级合并的高分辨率遥感模糊分类”，开发了一种遵从
边界约束的两阶段区域增长方法用来分割遥感图像。应用 OpenCV和 GDAL在 MFC中实现了该方法，获得
Image Segmentor软件著作权。

• 开发了应用模糊逻辑的图像块的分类方法用于遥感图像变化检测，模糊逻辑中考虑了图像块的纹理和几何
形状等信息。

㤷䁝༪ࢅ

2016.11 Graduate Student Award, Institute of Navigation (ION)
2009.09 - 2012.03 研究生一等༪学金,北京航空航天大学, 13人中 3人

2009.11 优⾔毕业生,中国土木工程协会, 31所大学 31人

2008.02 Honorable Mention Team,国际大学生数学建模竞赛 (Mathematical Contest in
Modeling), COMAP

Ꮖ发㸼著作
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