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基于 VR 和移动机器人的三维空间重构研究

一.成果完成人及所在单位：季嘉铭，吴家俊，陈鑫强，陈兴电气工程与自动化学院

指导教师：苏鹭梅

二.成果简介：

本创新项目构建一个基于虚拟现实的人机交互界面用于对现实机器人进行控制，机器人在移动时

会通过搭载的摄像头进行场景信息采集，同时设计一个场景重建框架，重建出拍摄的现实场景模型，

并重新导回虚拟现实端用于指导机器人进行场景探索，为移动机器人高级任务提供远程指导，使操作

人员可以对场景进行观测和探索。这大大提高了人员对于未知场景信息的感知和理解，提高了效率。

三. 主要研究内容及创新点：

研究内容：

开发一个基于多视图卷积神经网络的机器人场景重建平台，功能如下：

1）基于虚拟现实的机器人遥操作：能对虚拟现实物体和现实机器人的同步控制。

2）基于深度学习神经网络 SLAM重建算法：能够仅靠机器人拍摄的 RGB 图像，生成较为准确、

完整度较高的稠密点云。

创新点：

1）针对传统三维重建存在着对于高反光、低语义材质重建效果差以及无法学习遮挡关系等问题，

引入多视图卷积神经网络设计针对性框架

2）引入虚拟现实对机器人进行遥操作，不仅可以减少人力成本和物力资源的投入，还可以大大

的降低工程风险，因此将虚拟现实技术和机器人遥操作有机的结合起来肯定是未来的研究重点。

图 1 整体流程框架 图 2 Tanks 数据集对比结果

图 3 移动小车和 VR 界面 图 4 重建点云场景(例)

四. 主要研究成果及应用情况
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