
2022年招生计划

六、预计招收博士生的课题研究方向和研究工作简介

1.博士论文研究方向： 目标检测与识别

选题类别： □基础性研究 □应用性研究 ■工程技术攻关研究

□新开辟的研究方向 □已有研究方向的继续 □其他

2.博士论文的选题背景及意义和主要研究内容简介

视觉是人类获取外界信息的重要渠道和窗口，超过80%的外界信息是人类通过视觉获得 的。相比于听觉、嗅
觉、味觉、触觉等其他感知系统，视觉具有显著的优势。计算机视觉，就是利用计算机和视频传感设备来模拟
人体的视觉系统，使机器具备像人类一样的视觉能力和思考能力，从而代替大脑完成各种处理和解释。目标检
测与识别技术技术是计算机视觉领域的基础研究方向之一，广泛地应用于自动驾驶、移动机器人、智能监控、
智能交通、人机交互、智能医学诊断等方面。而现有目标检测与识别技术仅仅在特定场景下有较好效果，但在
复杂场景表现往往差强人意，这个给实际应用过程带来了巨大困难和挑战。因此，研究复杂场景下的目标检测
与识别技术技术具有十分的重要意义。
该课题方向将考虑光照变化、动态背景、轻微遮挡、污渍附着等干扰因素，以准确性和稳定性为基本目标，研
究复杂场景下目标检测与识别技术，进一步提升视觉系统的实时性和鲁棒性。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

该选题研究经费来源于黑龙江省“百千万”工程科技重大专项“极端恶劣工况下的工业机器人关键技术研究”
项目。
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六、预计招收博士生的课题研究方向和研究工作简介

1.博士论文研究方向： 移动机器人关键技术研究

选题类别： □基础性研究 □应用性研究 ■工程技术攻关研究

□新开辟的研究方向 □已有研究方向的继续 □其他

2.博士论文的选题背景及意义和主要研究内容简介

移动机器人是目前科学技术发展最活跃的领域之一，在工业、农业、医疗等行业广泛应用，还在城市安全、国
防和空间探测领域得到更广的应用。移动机器人的关键技术主要包括SLAM、路径规划、避障、多传感器融合，
但这些算法大部分是基于静态环境的假设下进行设计的，当环境中存在动态物体，算法均存在失效的可能性。
本选题拟开展移动机器人关键技术研究，即以移动机器人稳定性、准确性、实时性为基本目标，研究动态环境
下的SLAM算法、全局动态路径规划、以及多传感器融合技术，进一步提升移动机器人系统的自适应性和鲁棒
性。课题研究成果将使移动机器人能够适应丰富的场景，对移动机器人的进一步推广和落地有着重要意义，也
将为自动驾驶的应用提供理论及关键技术参考。
(1) 动态环境下SLAM系统定位与建图的研究
针对动态环境进行SLAM算法设计，降低动态环境对SLAM系统定位与建图的影响。保证实时性的基础上提升SLAM
系统在动态环境下的定位精度，并由此改进的SLAM系统获得动态环境的语义地图。
(2) 动态环境下全局动态路径规划算法的研究
针对移动机器人路径规划全局最优、实时避障的需求，提出合理的结构和算法。实现实时的动态路径规划，保
证规划路径全局最优性的基础上提高其平滑性及路径规划的局部避障能力。
(3) 动态环境下机器人多传感器融合技术的研究
针对动态环境设计合理的融合结构，将各类融合算法有机的组合在一起，使其扬长避短，构成更加有效的融合
方法，使机器人在动态环境下也能较好的完成多传感器的数据融合，提高融合系统的自适应性和鲁棒性。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

该选题研究经费来源于黑龙江省“百千万”工程科技重大专项“极端恶劣工况下的工业机器人关键技术研究”
项目。




