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Denoised internal models: a brain-inspired autoencoder against adversarial attacks

Machine Intelligence Research

> R HINFEME + HESE R RN B BRI R FUE R, 1E 42 Rk BRI T AN T %,

SN EHIEH . CVPR. NeurIPS. ECCV. BMVC. ICRA. IROS. IEEE T-RO. IEEE T-MECH. IEEE RA-L

= LIGAFLM

2024 - &4

2022.10

K&Ri%E (@K
B8 J AR5 >4
> FREIBYREMIRI RS, FITNENIE, TR NEEGRIS. P F R AR FRAS R =6,
RHRHR
TREBNEC- ML), PRSI, HENUARSN

Q FERI

2021.08

2020 - 2022

®FHEA (Hi 10%) 2022,

=4 (i 5%)

LIS (6l 5%)
EERFEREBRTE EilEX R

ZET /PR B2 R Ti%E (NOIP) HH—FR

= LlkEnE

2024, 2025
2023
2021.07
2020
2015.11

mtiES:  C++, Python
THS5HEZE: PyTorch, Linux, ROS, OpenCV., NumPy, Eigen. Ceres, CMake. COLMAP, Git, Pixi



	苏杭
	 教育经历
	 代表性科研
	多视角几何与自运动估计 (Egomotion) ｜C++ · Eigen · Ceres
	基于学习的特征匹配与三维重建 ｜Python · PyTorch
	实时视觉定位与可见光通信系统 ｜C++ · ROS · OpenCV · Ceres
	其他研究工作

	 实习与教学经历
	 荣誉奖项
	 专业技能


