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论 文 概 要 

 

一、 研究目的和方法 

研究目的：本文针对视觉导航的脆弱性，旨在研究脆弱信息的来源，提出探测及缓解方

法。通过设计视觉流程中的大误差检测机制，建立视觉导航脆弱性评估方法，为提高视觉信

息参与的导航系统可靠性提供理论支撑。 

研究方法：本文所提出的方法面向基于特征点法的双目视觉里程计，基于视觉导航信息

获取的典型流程，通过对公开视觉数据集的分析，分别指出视觉导航内外界脆弱性因素，分

析图像模糊、路标点移动、光照变化、误匹配、深度估计错误等典型脆弱性事件的产生和影

响机理。针对视觉导航信息的脆弱性产生机理，本文设计了相应的脆弱性探测与缓解方法。 

二、 主要结果与结论 

利用公开数据集验证了本文中指出的常见视觉信息脆弱性因素，包括图像模糊、光照变

化、误匹配、路标点移动、深度估计错误等。同时，基于公开数据集，初步证明了本文提出

的脆弱性探测及缓解方法的有效性。 

三、 主要创新点 

提出了视觉导航信息脆弱性的概念，指出了视觉导航脆弱性的来源，分析了其产生及影

响机理，设计了视觉脆弱性的探测与缓解方法。 

四、 科学意义和应用前景 

近年来，自动驾驶汽车和自主飞行器极大地引起了学术界和工业界的兴趣。为了在复杂

场景下实现准确、可靠、鲁棒的导航，视觉信息已变得不可或缺。本文研究方法研究视觉导

航脆弱性的来源及探测与缓解方法，对于提高视觉导航的可靠性以及增强整个无人系统的可

安全性具有重要意义。 

五、 解决的实际问题 

视觉导航场景具有多变性，视觉信息质量良莠不齐，直接使用原始视觉信息进行导航存

在较高风险。本文分析了视觉信息的脆弱性来源，并提出了视觉脆弱性的探测及缓解方式，

为提高视觉参与的导航系统的可靠性提供了理论支撑。 
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