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 图像处理与增强技术
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 图像处理与增强技术

§ 图像去噪

- 使用中值滤波、高斯滤波或双边滤波去除图像中的噪声，从而提高图像质量和后续处理的有

效性。

- 采用基于稀疏表示或低秩分解的技术，通过对图像补丁或像素进行分解和重构，去除噪声的

同时保留图像特征。

- 利用生成对抗网络（GAN）生成噪声估计，并在图像域中将其从原始图像中减去，实现去

噪。

§ 图像增强

- 运用直方图均衡化、对比度拉伸或伽马校正等技术，调整图像的亮度和对比度，改善图像的

可视性和特征可辨性。

- 使用锐化滤波器，例如拉普拉斯或Sobel滤波器，增强图像边缘和轮廓，提高物体检测和分

割的准确性。

- 采用图像超分辨率技术，通过插值或深度学习模型，提高图像的分辨率，增强细节和减少模

糊。
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 目标检测与识别算法

§ 目标检测算法

1. 目标检测算法的目的是在图像或视频序列中定位和识别感兴趣的目标。

2. 目标检测算法通常采用两阶段或一阶段方法，两阶段方法使用区域提议网络来生成候选区

域，然后对每个候选区域进行分类和回归，而一阶段方法直接预测目标边框和类别。

3. 目标检测算法的性能指标包括精度、召回率、平均精度（AP）和每秒帧数（FPS）。

§ 目标识别算法

1. 目标识别算法的目的是识别图像或视频序列中检测到的目标类别。

2. 目标识别算法通常使用特征提取和分类方法，特征提取旨在从图像中提取表示性特征，而

分类方法用于将特征与特定类别相关联。

3. 目标识别算法的性能指标包括准确率、召回率、F1分数和混淆矩阵。



 目标检测与识别算法

§ 目标跟踪算法

1. 目标跟踪算法的目的是在视频序列中持续跟踪感兴趣的目标。

2. 目标跟踪算法通常使用预测、测量和更新步骤，预测基于目

标先前位置和运动估计目标新位置，测量使用观察数据获取目

标新位置，更新结合预测和测量更新目标状态。

3. 目标跟踪算法的性能指标包括跟踪精度、成功率和重投影误

差。

§ 目标分割算法

1. 目标分割算法的目的是在图像中将目标从背景中分离出来。

2. 目标分割算法通常使用语义分割、实例分割和全景分割方法，

语义分割将图像像素分配给语义类别，实例分割将图像像素分

配给特定目标实例，全景分割将图像像素分配给对象和背景。

3. 目标分割算法的性能指标包括像素准确率、平均交并比

（mIoU）和泛化平均交并比（gIoU）。



 目标检测与识别算法

§ 无监督目标检测算法

1. 无监督目标检测算法不依赖于标注数据，而是从图像或视频

序列中自动学习目标检测模式。

2. 无监督目标检测算法通常使用聚类、分割和生成对抗网络

（GAN）方法，聚类将图像像素聚类为不同目标区域，分割将

图像分割为目标和背景，GAN生成对抗性样本以迫使检测器对

未标记图像做出准确预测。

3. 无监督目标检测算法具有克服数据标注需求的潜力。

§ 目标检测与识别的趋势和前沿

1. 目标检测与识别算法向端到端学习方向发展，将目标检测、

识别和跟踪集成到单个模型中。

2. 跨模态目标检测与识别算法成为前沿，利用多模态数据（如

图像、点云和雷达）增强目标感知能力。
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 三维感知与场景重建

三维目标检测

1. 通过多视角图像重建三维目标的几何形状和位姿。

2. 采用深度学习和点云处理技术，从图像中提取特征并预测三

维边界框。

3. 利用激光雷达和视觉传感器融合，提高目标检测的鲁棒性和

精度。

语义三维重建

1. 构建三维场景的数字化表示，包括对象表面、材质和纹理信

息。

2. 利用深度学习和卷积神经网络，对三维点云进行语义分割和

分类。

3. 探索多模态数据融合，如激光雷达点云和图像，以增强语义

重建的准确性。



 三维感知与场景重建

1. 估计场景中动态物体的运动状态，如速度和加速度。

2. 利用光流、光度一致性和跟踪算法，从连续图像序列中推断目标的运动。

3. 采用贝叶斯滤波和卡尔曼滤波等算法，处理传感器噪声和不确定性。

§ 环境建图

1. 构建周围环境的高保真三维地图，包括道路、建筑物和植被。

2. 采用激光雷达、视觉传感器和惯性测量单元的组合，获取环境数据。

3. 利用SLAM（即时定位与地图构建）算法，同时估计车辆位姿和构建环境地图。

§ 运动估计



 三维感知与场景重建

1. 结合三维环境感知和运动估计，规划自动驾驶车辆的运动轨迹。

2. 采用模型预测控制、强化学习和贝叶斯规划等技术，处理动态交通环境的不确定

性。

3. 探索基于预测的路径规划，提前考虑其他道路参与者的行为。

§ 传感器融合

1. 融合来自不同传感器（如激光雷达、视觉和毫米波雷达）的数据，以获得互补的

信息。

2. 采用 Kalman 滤波、粒子滤波或深度学习方法，融合传感器测量值。

3. 探索多模态感知融合，以提高自动驾驶系统的感知鲁棒性和准确性。

§ 动态路径规划



 运动检测与跟踪机制

自动驾驶中的视觉感知算法自动驾驶中的视觉感知算法



以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要下载或阅读全文，请访问：
https://d.book118.com/105234100302011134

https://d.book118.com/105234100302011134

