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教育背景 

2022/05-现在 佐治亚理工学院 亚特兰大, 美国 

土木工程博士在读, 辅修机器人技术, 机器人与智能施工自动化实验室  

2022/09-2025/05 佐治亚理工学院 亚特兰大, 美国 

计算科学与工程硕士，计算机图形学方向 

2021/09-2025/12 德克萨斯大学奥斯汀分校 奥斯汀, 美国 

计算机科学硕士，人工智能方向 

2016/09-2018/08 东京大学 东京, 日本 

环境学硕士 

2011/09-2016/07 浙江大学 杭州, 中国 

土木工程学士 

2014/10-2015/08 北海道大学 札幌, 日本  
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工作经历 

2022/08-现在 课程助教, 佐治亚理工学院 亚特兰大,美国 

● 自2022学年秋季起担任CS7632游戏人工智能的助教，负责计算几何、路径规划、射

弹、有限状态机、模糊逻辑、程序化内容生成等编程作业的指导 

● 自2024学年秋季起担任CEE6185施工自动化的助教，向研究生介绍运动学、三位重建、

人工智能和机器学习、对象识别、ScanToBIM、移动机器人和SLAM等主题 
2025/06-2025/07 几何算法工程师, 群核科技 上海,中国 

● 在图形参数化引擎中设计并加入三目运算等非连续函数，向前自动微分，非线性优

化等逻辑，进行参数化模型的参数反求 

● 将参数化模型的参数反求功能添加到家具参数反算和板件自由拖拽功能中，设计测

试用例，并进行上线前的前后端联调 
2020/01-2024/07 BIM系统工程师, 应用技术株式会社 东京,日本 

● 担任日本最大住宅建筑商大和房屋Revit二次开发项目核心成员，开发包括建筑机器

人的空间数据导出工具、绘图辅助工具、平面布局工具等功能 

● 负责日本一家大型建筑公司Starts的几何计算、精加工配件创建和工程量计算系统的

集成 

2018/11-2019/12 结构工程师, 佐藤淳结构设计事务所 东京, 日本 

● 编写了佐藤淳教授开发的结构分析软件的控制程序，并应用多种随机算法来确定结

构的最佳形态 

● 参与了两个项目的建模、平面图、结构分析和三维打印制造工作：Serpentine Pavilion 

2019和Tree House used for the Equestrian Center at The Tokyo 2020 Olympics 

研究项目 

2023/09- 现在 基于激光雷达SLAM的动态物体实时检测和跟踪 

● 提出了一种基于激光雷达SLAM，占用网格和卡尔曼滤波的动态物体实时检测和追踪

的算法 

● 通过光线追踪、状态转换奖励、记忆权重因子、物体寿命长度、距离成本函数等一

系列精细考虑的结合，提高了检测和追踪的精度 
2023/01- 现在 基于GNN增强规划器的动态感知机器人导航 

● 将GNN集成到DWA局部路径规划器中，以预测基于动态社交信息的空间偏移，从而实

时调整默认规划器生成的路径点 

● 验证了实用的模拟到真实数据生成和验证流程，其中训练数据来自人工输入，训练

后的模型在真实任务中进行评估 

2022/09-2023/01 基于类不平衡三维点云的管道系统重建  

● 总结并扩展了对现有通用三维分割和重建研究的局限性，以更好使用建筑工地的原

始数据集进行点云分割和三维管道系统模型重建 

● 展示并解释了一种基于PointNet的改进深度学习模型，适用于处理部分扫描的管道、

高度不平衡和噪声过大的非结构化数据集 

编程技能 

平台框架: Revit, Unity, ROS, Processing, MPI, PyTorch, TensorFlow 

编程语言: C#, C++, Python, Java, MATLAB, Julia, GLSL 

获奖证书 

获奖: 2024年土木工程计算国际会议(i3CE)最佳论文第三名, 2014年JASSO短期留学奖学金 

外语能力: 托福 105, GRE 329, 日本语能力测试一级 


