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目录
• 项目收获
• 三个项目：两个主导，一个参与，个人编程代码累计3万多行
• 硬件理解更深入，能写出比之前更好的程序
• 能作出实用的产品，很有成就感

• 学术研究收获
• 机器人——单目实现定位与语义地图的构建

• 课程与竞赛完成
• kaggle机器学习竞赛
• 高等计算机体系结构
• 高性能嵌入式计算
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项目1——自主导航机器人总结



项目2：高铁智能检测机器人第二版本开发总结
本地（机器人）如右图：
• 总控系统
• GPS模块
• 雷达模块
• 缓存系统
• 文件系统
• 数据日志管理模块
服务器：
• 数据接收模块
• 存储数据模块
• 数据服务接口模块（查询）



项目2：设计框架总结
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文件系统
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项目2：机器人第二版本数据日志管理总结
• 数据管理：不同时间不同地点，不同机器数据的存储与应用
• 机器人所有内部情况的记录：不同时间不同地点，不同机器日

志的存储与应用

HTTP协议
Web服务器

MySQL数据库

数据管理程序

MySQL数据库

TCP数据流

小车端 云端（后台）

数据接口应用程序

日志管理程序

批量发送

消息队列，有进有出 数据的存储与应用



项目2：服务器数据管理

可在任何地点任何时间网页查看测量数据、机器人内部信息、操作日志等



机器人通信：



机器人通信：



机器人通信：socket编程

示例：



项目2：高铁智能检测机器人第二版本的开发



项目3：单目测速（目标检测和定位、测速）

•物体移动，摄像头移动模
拟：

•视频中尺子作用：测真实
距离，便于和程序测出的
距离比较

VID_20171001_102811.mp4

• 程序测出结果：

• 曲线横轴表示时间，显示当前
10s时间，纵轴表示距离，速度=
距离/时间

• 生成文件保存速度信息

VID_20171001_113034.mp4

代码移植到树莓派板子上，重
点关注嵌入式平台模型的计算



学术研究：单目实现定位与语义地图的构建

单目优点：结构简单，成本特别低

单目缺点：只有一个图像，最大的局限性是测不到空间物体的距离

距离未知导致单目SLAM存在以下问题：

•需要初始化

•尺度不确定

•尺度漂移

我的研究问题：
单目实时定位与构建语义地图



小论文实验：

注：红色为创新点

数据预处理 数据增强／扩充

网络结构设计

提高精确率

损失函数优化

训练和验证

测试和评估

激活函数优化 批量归一化迁移
学习

构建地图

距离预测

语义分割

模型压缩 提高效率



完成课程与竞赛



寒假任务

•弥补论文阅读和写作的不足


