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教育背景

南开大学 控制科学与工程，博士 2016.9 – 2021.6
南开大学 控制科学与工程，硕士 2013.9 – 2016.6
北京航空航天大学 电子信息工程，学士 2009.9 – 2013.6

工作经历

之江实验室新型计算传感与智能处理研究中心 高级研究专员 2022.9 –至今
国汽 (北京)智能网联汽车研究院有限公司 算法高级工程师 2021.8 – 2022.8

参与项目

• 多重异构源的空地协作紧耦合环境感知与建图（国家自然科学基金面上项
目）

– 独立完成基于假设树结构的线-面多模态特征联合关联与优化算法的设
计与开发，相关成果发表于 SCI二区期刊。

– 独立完成基于多模态特征融合的 SLAM系统设计与开发，完成地面移
动机器人定位与环境高层特征地图的构建与维护，对不同的高层特征进
行参数化表示以及参数优化。

• 多传感信息紧耦合的异构多机器人协作的环境感知（天津市杰出青年科学
基金项目）

– 独立完成针对多模态特征对传感器位姿求解约束情况的定量分析，并基
于此完成点-线-面多模态特征无缝融合方法的设计与开发。

– 独立完成高层几何特征概率拟合算法的设计与开发，通过建立传感器观
测模型以及误差传递方法，降低了传感器观测噪声对高层特征拟合精度
以及传感器定位精度的影响，相关成果发表于 SCI二区期刊。

– 独立完成基于多模态特征融合的移动机器人定位算法的开发。
• 以 RGB-D图像序列为单位的移动机器人场景识别与环境建图（国家自然
科学基金项目）

– 独立完成平面和直线特征自适应融合的传感器位姿估计方法，分析平面
特征空间分布与传感器位姿求解退化之间的对应关系，对直线特征进行
自适应加权，实现两类特征的融合，相关成果发表于 SCI一区 top期刊
与中文核心期刊。

– 独立完成基于平面和直线特征自适应融合的 RGB-D传感器定位算法的
设计与开发。
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• 面向康养服务机器人的人-机-环境共融基础理论与关键技术（山东省自然
科学基金重大基础研究项目）

– 针对在室内环境进行探索的移动机器人，使用 RGB-D传感器，独立完
成基于特征点关联与 ICP扫描匹配算法的环境地图构建。

– 参与完成基于 AprilTag码的室内环境检测与定位。

• 视觉-惯导融合的无人机运动目标识别与跟踪（天津市自然科学基金面上项
目）

– 参与完成视觉-惯导系统的内外参标定。
– 参与完成跟踪控制器的设计，并完成基于李雅普诺夫的稳定性证明。

• 国汽智联 AVP语义 SLAM预研项目
– 参与完成语义 SLAM算法调研以及方案设计。
– 独立完成环视鱼眼相机内参标定以及相机－车体外参标定。
– 独立完成 AVM环视图像拼接方案设计与算法开发。
– 参与完成 AVP预研项目语义 SLAM算法的五轮迭代开发，独立完成了

Semantic-GICP扫描匹配模块、基于 Hessian矩阵的协方差估计模块、定
位退化检测与处理模块、基于区域增长算法的直线提取模块等的设计与
实现，并参与完成 SLAM算法各模块的联合调试与数据测试。

• 地外探测无人系统自主智能精准感知与操控（科技创新 2030“新一代人工
智能”重大项目）

– 独立完成地外环境下 ToF相机与 RGB相机的在线标定算法设计与开发。
– 参与项目联调联试，与结题验收工作。

• 面向中低空长航时无人机的 xxxx导航技术研究（PNT重大方向重点项目）

– 作为磁干扰补偿子课题负责人，参与项目申报与项目书撰写工作。
– 完成基于 Tolles-Lawson航磁补偿模型的矢量磁干扰补偿算法推导、模
型构建与实验设计工作。

– 基于MIT公开数据集，完成标量磁干扰补偿算法的开发与测试。

• 惯性/卫星/视觉组合导航 x系统（ZF信息系统局预研项目）

– 参与项目申报与项目书撰写工作，主要负责高精度 MEMS惯性测量技
术研究部分。

– 完成惯性导航需求分析与指标体系论证工作。
– 完成捷联惯导算法的设计与实现，并基于公开数据集以及自采数据集完
成测试验证。

– 进行旋转调制技术前沿理论的研究，并完成旋转调制技术方案设计工
作。

• 国汽智联 AVP语义 SLAM预研项目
– 参与完成语义 SLAM算法调研以及方案设计。
– 独立完成环视鱼眼相机内参标定以及相机－车体外参标定。



– 独立完成 AVM环视图像拼接方案设计与算法开发。
– 参与完成 AVP预研项目语义 SLAM算法的五轮迭代开发，独立完成了

Semantic-GICP扫描匹配模块、基于 Hessian矩阵的协方差估计模块、定
位退化检测与处理模块、基于区域增长算法的直线提取模块等的设计与
实现，并参与完成 SLAM算法各模块的联合调试与数据测试。

研究成果
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发明专利

• 一种虚拟现实仿真中物体表面间最小距离的快速计算方法 (授权),
CN104462764A, 2015.3.25.

• 基于 ESN神经网络的移动机器人场景识别方法 (授权),
CN108256463A, 2018.7.6.

• 基于线段阴影的深度相机视觉里程测量方法 (授权),
CN111275764B, 2023.5.16.

• 一种图像的配准方法、装置、存储介质及电子设备 (实质审查),
CN116258753A, 2023.6.13.

• 基于矢量数据的地磁导航方法、装置以及电子设备 (实质审查),
CN117213472A, 2023.12.12.

获奖情况

• 2010.10,北京航空航天大学大学生物理竞赛二等奖.
• 2011.05,全国大学生英语竞赛三等奖.
• 2011.05,北京航空航天大学第二十一届冯如杯学生学术科技作品竞赛三等
奖.

• 2011.06,富士通杯北航第七届电子创新大赛三等奖.
• 2012.05,北京航空航天大学第二十二届冯如杯学生学术科技作品竞赛三等
奖.

• 2012.05,北京航空航天大学第八届电子创新大赛二等奖.
• 2012.06,北京市大学生电子设计竞赛三等奖.
• 2012.12,北京航空航天大学 2011-2012学年社会工作优秀奖学金二等奖.
• 2012.12,北京航空航天大学 2011-2012学年科技竞赛优秀奖学金三等奖.
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