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公示内容

项目名称：基于视觉感知的多目标轨迹预测与自车决策规划关键技术及应用
完成人：陈凯、刘路、王瑞平、张泽群、宋晓、周通
完成单位：南京航空航天大学、天津科技大学、杭州市北京航空航天大学国际创新研究院、北京航空航天大学、南京工业大学
项目简介：
本成果面向智慧园区、无人配送、厂区巡检等低速场景中动态交通参与体的实时感知与安全规划需求，以低成本视觉传感器为核心，构建了涵盖三维感知、多目标状态建模、交互轨迹预测与决策规划的一体化技术体系。提出了视频流行人三维姿态连续恢复技术，利用卡尔曼滤波与视觉‑动作融合注意力提升稳定性；基于注意力机制增强车辆位姿估计在复杂场景下的鲁棒性；构建夹逼思想引导的轨迹预测模型，通过历史推断与未来逼近编码器及二阶查询注意力生成多模态轨迹，并采用并行优化器提升精度与多样性；搭建视觉感知驱动规划系统，集成动态安全半径与风险约束，实现从视觉输入到规划决策的闭环运行。在典型园区场景中，系统能稳定识别行人、车辆、电动车等目标，输出符合道路结构与动态环境的规划结果。本成果以视觉替代高成本激光雷达，适合成本敏感场景推广，可提升无人系统对动态交通的理解与规避能力，为智慧园区、校园配送、安全巡检及低速自动驾驶等应用提供关键技术支撑，后续将结合更多真实数据持续优化鲁棒性与实时性。
