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摘要：自监督深度估计方法通过在训练数据中利用目标图像和参考图像之间的视角合成，

呈现了可以与全监督方法相媲美的结果。然而，作为主干网络的ResNet最初是为了应对分

类问题而设计的，在应用于下游领域时存在一些结构上的缺陷。图像中的低纹理区域也使

深度估计的效果受到很大影响。为了解决这些问题，本文提出一系列改进，以实现更加有

效的深度预测。首先，我们通过改进网络结构来促进网络中的信息流通，并提高学习空间

结构的能力。其次，使用二值蒙版去除目标图像和参考图像之间低纹理区域中的像素，以

更准确地重建图像。最后，我们随机输入目标图像和参考图像对数据集进行扩充，并在

ImageNet上进行预训练，从而使模型获得良好的通用特征表示。我们使用立体图像对作为

输入，在KITTI自动驾驶数据集的特征分割上验证了最先进的性能。 
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