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机器人视听觉信息处理示例
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演讲内容

一、机器人视听觉一览

二、机器人视觉导航实例

三、机器人的视听觉感知

四、机器人的视听觉认知
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声音信号:

语音识别: 大 学 的 教 授

机器人视听觉一览

大
达
…

脑海
猜测

雪
学
…

里
的
…

野 兽
教授
…

听觉

视觉

机器人视听觉：从信号处理到信息处理



人类的80%信息来源于视觉
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计算机视听觉一览



视听觉数据 ＝ 离散函数
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视听觉信息处理
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视听觉数据分析举例

低通滤波：保
持低频数据造
成图像平滑

高通滤波：保
持高频数据造
成图像锐化

视听觉信息处理



无人驾驶
机器人视觉导航实例

无人驾驶是通过
GPS和视觉信息定
位车辆（机器人）
在电子地图中的位
置来实现的。



目标跟踪
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目标跟踪的目的是定位目标在每帧视频图像中的位置， 产生目标运动轨迹。
跟踪器能得到目标在每帧中的图像区域。

机器人视觉导航实例



图像引导手术
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过去：皮开肉绽 ＋ 痛不欲生

现在：皮开肉绽 ＋微痛／无痛

麻醉药

未来：微创／无创＋微痛／无痛

图像引导手术

图像引导手术就是根据图像提供的实时信息跟
踪定位被手术部位及手术工具

机器人视觉导航实例



虚拟内窥镜
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虚拟内窥镜是虚拟现实在医学无创、微创手术上的应用。它通过医学影像
学与计算机后处理技术结合的三维影像，可以显示类似于真实内窥镜所见
的人体腔道的解剖结构和病变。

机器人视觉导航实例



手术机器人
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机器人视觉导航实例
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手
术
机
器
人

机械制造人工智能 外科手术

机器人视觉导航实例



机器人的视听觉感知
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第一步：
信息处理

第二步：
感知模型

感知是从感觉到知觉的过程。感觉是对事物个别属性和特性的认识，如感觉到颜色、声
调、软硬等。而知觉是对事物的整体及其联系与关系的认识，如看到一面红旗、听到一
阵嘈杂的人声、摸到一件轻柔的毛衣等。



声音信号:

语音
识别

大 学 的 教授

听
觉

视
觉

机器人的视听觉认知

视觉认
知层面
的未知
场景定
位与目
标跟踪
技术

灾
前
场
景

灾
后
场
景

动
态
重
建

目
标
跟
踪

大
达
…

脑海
猜测

雪
学
…

里
的
…

野 兽
教授
…

认知是主动利用已有的知识和经验去概括地认识事物，揭露事物的本质及其内在的联
系和规律，形成对事物的概念，进行推理和判断。
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联觉：一种通道的刺激同时引起另一种通道的感觉。例如，看到红色会觉得温暖，

看到蓝色会觉得清凉，听到节奏鲜明的音乐会觉得灯光也和音乐节奏一样在闪动。

利用联觉原理可以使得盲人通过声音“
听图像”；使得失聪者“看声音” 。



听觉

视听觉协同：利用视觉和听觉的信息互补，优化决策

机器人的视听觉协同

低质高噪环境
下视听觉信息
互补，实现协
同认知

c

d

视觉



总结

◼ 机器人视听觉信息处理

◼ 信号→信息→感知→认知
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