
2019年招生计划

三、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： 光学图像处理技术

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

通过光学的装置和非接触的传感器获取和处理一个真实物体的图像，通过图像反馈的信息，来让机器人系统对
机器人做进一步控制或相应的自适应调整的行为，在工业自动化等领域有着广泛的应用前景。随着先进科学技
术的不断发展，机器人已经在生产和生活中起到了越来越重要的作用，因而人们不断对机器人技术提出更高的
要求。为了使机器人能够完成更加复杂的工作，适应更加复杂的环境，机器人不仅需要更加完善的控制统，还
需要能够更多的感知环境的变化。而影响其发展的一个重要原因就是机器人缺少像人一样的感知能力，在人们
为机器人添加各种外部传感器的过程中，机器人视觉以其信息大、信息完整成为最重要的机器人感知功能。机
器人的视觉伺服系统是机器人的视觉和机器人控制的相结合的复杂系统。其内容包括了图像的采集与处理、运
动学和动力学、自动控制理论及其系统数据实时分析等领域于一体的新兴交叉学科。随着摄像技术和计算机技
术的发展，以及相关理论的日益完善和实践的不断检验，视觉伺服已具备了在实际中应用的条件；而随着机器
人应用领域的不断扩展，重要性也不断提高，与其相关技术问题已经成为了当前的研究热点。所以实现机器人
视觉伺服控制有相当的难度，是机器人研究领域中具有挑战性的课题。
1)图像特征提取与追踪。对于图像特征信息的提取直接关系到伺服系统性能的优劣。特征的选择不仅需要考虑
识别的准确性，而且需要考虑整个系统的性能。如何快速准确地得到理想的图像特征是目前需要努力的方向。 
2)多传感器融合。每一种传感器都有一定的使用范围，如将多种传感器结合起来一起使用，利用各种传感器的
优势弥补各自的缺点，可以得到更加准确、可靠的结果。  
3)主动视觉的应用。这是当前机器人视觉领域的一个热点， 它强调机器人利用视觉伺服系统与周围环境进行交
互的能力。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

深圳市孔雀团队；深圳市重点实验室；国防军工项目；
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三、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： 超高速图像感知技术以及超高清大面阵图像感知技术

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

航空航天工业发展领域大数据图像感知技术发展方向主要为高速化和大面阵，也就是超高速图像感知技术以及
超高清大面阵图像感知技术。 超高速图像感知技术及装备主要是指的其拍摄频率在每秒一万帧以上，以超高速
图像传感器系统为核心的超高速相机广泛应用在航空航天领域， 例如超音速飞机等高速飞行器的设计中需要采
用风洞测试来对机体进行流体力学分析从而得出最佳的设计方案， 而超高速图像传感器技术是风洞流场试验的
关键技术，决定了风洞试验的速度上限。 超高速图像传感器技术还是飞机发动机尾焰观测实验中的关键设备，
 这类尖端科技应用领域对于高速图像传感器的技术指标要求往往在每秒两万帧（ 100万像素） 以上，但我国
市场上最好的产品性能也只是达到每秒一万帧（ 100万像素）。 同时，我们所要研发的超高清图像传感器装备
则主要指的是其像素数大于1亿像素， 这类超高清、 高分辨率相机目前主要应用于卫星遥感图像、 航拍测绘
图像获取以及相应的城市规划、环境监测等领域。 目前我国自主研发的高清摄像机还无法达到这样的技术指
标， 相对于国外发达国家还有一定的差距。 当前我国的超高速、 超高清图像传感器装备主要依赖于进口， 
而高尖端的图像感知装备更是无处寻觅， 造成这一局面的原因主要一方面源于我国的相关机构或者企业还未能
掌握可应用于航空航天领域的高尖端图像感知装备的相关技术， 我国自主研发的高速相机最高的摄像速度只能
到达每秒几千帧左右（ 100万像素） ， 而高清高分辨率相机往往只能达到千万级像素。 另一方面， 由于超
高速、 超高清图像传感器在航空航天等国防领域的广阔应用前景， 欧美等拥有超高速、 超高清图像传感器先
进技术的国家对于我国也实行了相关产品的出口限制。

3.该选题所依托的科研项目或研究经费来源情况

国防军工项目；机器人国家重点实验室项目。




