附件1：

“中国科学院大学生创新实践训练计划”

面向大学生发布项目情况表

	项目研究方向：
	 道路目标检测和识别                                  

	一级学科：
	  模式识别与智能系统                              

	项目指导教师：
	  霍春雷                                       

	职称/职务：
	  副研                              

	邮箱：
	                                 

	联系电话：
	                                  


	指导教师

团队成员
	姓    名
	职    称

	
	霍春雷
	副研

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	在研项目

情况
	项目名称及起止时间
	经费（万元）

	
	目标识别关键技术研究
	20.0

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	拟支持项目意义、内容及方案进度简介
	   最近几年，人工智能及自动化技术得到了快速发展。其中，无人车驾驶技术及机器人自主导航是体现人工智能水平的重要应用。无人车驾驶技术及机器人自主导航都涉及道路目标识别这一关键技术，即必须先利用图像处理、计算机视觉等技术将获取的图像或视频中的道路目标如道路边缘、道路交叉口、车道、交通标志等重要目标进行快速、准确地识别。然而，由于图像获取条件及场景的易变性，道路目标识别技术仍是制约无人车驾驶技术及机器人自主导航的关键技术之一。因此，道路目标提取和识别技术具有重要的研究意义和应用价值。

   研究内容主要围绕无人驾驶车载摄像头获取的交通场景图像，对其中的的道路边缘、道路交叉口、车道、交通标志等重要目标进行快速、准确地识别。涉及的关键技术包括图像预处理、边缘提取

、直线段提取、提取检测、特征匹配和分类等。

   进度要求：2016.6-2016.10



	预期成果
	（请写明项目特色与创新点）

 1、技术总结报告。根据对相关关键技术的研究成果利用Matlab、OpenCV等工具对采集的数据进行效果验证，根据实验结果对关键技术性能分析、总结优缺点。

2、对有条件的申请团队，可以将相关关键技术应用于微型无人车，在实际应用中对关键技术进行验证和完善。
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