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引言



随着物流行业的发展，自动化、智能化的需求日益迫切，
AGV作为自动化物流系统中的重要组成部分，其视觉导航
算法的研究具有重要意义。

自动化物流需求

在实际应用中，AGV需要面对各种复杂的路面环境，如光
照变化、路面不平、障碍物等，这对视觉导航算法提出了
更高的要求。

复杂路面环境的挑战

视觉导航是AGV实现自主导航的关键技术之一，研究基于
复杂路面环境的AGV视觉导航算法有助于推动AGV技术的
发展和应用。

推动AGV技术发展

研究背景与意义



国外研究现状01

国外在AGV视觉导航算法方面起步较早，已经取得了一系列重要成果，

如基于深度学习的视觉导航算法、基于视觉SLAM的导航算法等。

国内研究现状02

国内在AGV视觉导航算法方面的研究也取得了一定的进展，但相对于国

外还存在一定的差距，需要加强相关研究和应用。

发展趋势03

未来AGV视觉导航算法将更加注重实时性、鲁棒性和自适应性等方面的

研究，同时结合深度学习、强化学习等新技术进行创新和突破。

国内外研究现状及发展趋势



研究内容

本研究旨在针对复杂路面环境下的AGV视觉导航问题，提出一种基于深度学习和视觉

SLAM的视觉导航算法。

研究目的

通过本研究，期望提高AGV在复杂路面环境下的导航精度和鲁棒性，降低对环境的依赖程

度，推动AGV技术的实际应用和发展。

研究方法

本研究将采用理论分析、仿真实验和实车测试相结合的方法进行研究。首先通过理论分析

建立视觉导航算法的数学模型；然后通过仿真实验验证算法的可行性和有效性；最后通过

实车测试进一步验证算法的实际应用效果。

研究内容、目的和方法
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复杂路面环境分析



水泥路面

沥青路面

砖石路面

雪地路面

路面类型及特点

表面平整，纹理清晰，反光较

强，颜色单一。

表面不平整，砖石形状各异，

排列不规则，颜色多样。

表面粗糙，纹理复杂，颜色深

浅不一，反光较弱。

表面松软，易留下车辙和脚印，

反光强，颜色单一。
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不规则障碍物

如散落物品、路面破损等，通过深度学习和图像分割技术进行

识别和定位。

01

静态障碍物

如路沿石、树木、建筑物等，通过图像处理和计算机视觉技术

进行识别和定位。

02

动态障碍物

如行人、车辆、动物等，通过实时视频流分析和目标跟踪算法

进行识别和定位。

路面障碍物识别与定位
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路面环境对AGV视觉导航的影响

光照变化

不同时间和天气条件下的光照变化会影响图像质

量和特征提取效果。

阴影遮挡

建筑物、树木等产生的阴影会遮挡路面信息，影

响视觉导航系统的识别和定位精度。

路面反光

某些路面材料在阳光或灯光照射下会产生反光，

干扰视觉导航系统的正常工作。

路面污染

如油污、水渍等会影响图像质量和特征提取效果，

降低视觉导航系统的性能。
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AGV视觉导航算法设计



图像预处理与特征提取

图像预处理

对原始图像进行去噪、平滑、增强等

操作，以提高图像质量并减少计算量。

特征提取

利用计算机视觉技术提取图像中的边

缘、角点、纹理等特征，为后续的路

径规划和跟踪控制提供数据支持。



路径规划
根据提取的图像特征，结合AGV的当前位置和目标位置，规划出一条最优或次优的路径。

跟踪控制
通过设计合适的控制器，使AGV能够沿着规划好的路径稳定、准确地行驶，并实现实时跟踪和纠偏。

路径规划与跟踪控制
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