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题目：无人车自主定位和障碍物感知的视觉主导多传感器融合方法 

概要：人类驾驶与自主驾驶在对交通环境的理解方式上有着明显差别。首先，人主要通过视觉来理解交通

场景，而机器感知需要融合多种异构的传感信息才能保证行车安全。其次，一个熟练的驾驶员可以

轻松适应各种动态交通环境，但现有的机器感知系统却会经常输出有噪声的感知结果，而自主驾驶

要求感知结果近乎 100%准确。本文提出了一种用于无人车交通环境感知的视觉主导的多传感器融合

计算框架，通过几何和语义约束融合来自相机、激光雷达（LIDAR）及地理信息系统（GIS）的信

息，为无人车提供高精度的自主定位和准确鲁棒的障碍物感知，并进一步讨论了已成功集成到上述

框架内的鲁棒的视觉算法，主要包括从训练数据收集、传感器数据处理、低级特征提取到障碍物识

别和环境地图创建等多个层次的视觉算法。所提出的框架里已用于自主研发的无人车，并在各种真

实城区环境中进行了长达八年的实地测试，实验结果验证了视觉主导的多传感融合感知框架的鲁棒

性和高效性。 
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