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摘要：水下机器人操作通常需要视觉感知（如目标检测和跟踪），但水下场景

视觉质量较差，且代表一种特殊分布，会影响视觉感知的准确性。同时，检测

的连续性和稳定性对机器人感知也很重要，但常用的基于静态精度的评估（即

平均精度（average precision））不足以反映检测器的时序性能。针对这两个问

题，本文提出一种新型机器人视觉感知框架。首先，研究不同质量的数据分布

与视觉恢复在检测性能上的关系。结果表明虽然分布质量对分布内检测精度几

乎没有影响，但是视觉恢复可以通过缓解分布漂移，从而有益于真实海洋场景

的检测。此外，提出基于目标轨迹的检测连续性和稳定性的非参考评估方法，

以及一种在线轨迹优化（online tracklet refinement，OTR）来提高检测器的时间

性能。最后，结合视觉恢复，建立精确稳定的水下机器人视觉感知框架。为了

将视频目标检测（video object detection，VID）方法扩展到单目标跟踪任务，

提出小交并比抑制（small-overlap suppression，SOS）方法，实现目标检测和目

标跟踪之间的灵活切换。基于ImageNet VID数据集和真实环境下的机器人任务

进行了大量实验，实验结果验证了所作分析的正确性及所提方法的优越性。代

码公开在https://github.com/yrqs/VisPerception。 
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