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 UK 基于3D Gaussian Splatting的动态场景三维重建研究(2024)

 
 

 

 

项目负责人

DJI 

设计用于达芬奇手术机器人平台的三维重建算法，旨在为机器人辅助微创手术提供可靠的三维环境信息。基于3D Gaussian Splatting 
技术从视觉影像中实现对机器人工作动态场景的三维重建及图像级渲染，并进一步实现对重建三维场景的交互和编辑功能
 实现三维重建场景交互与编辑，可对重建场景中任意物体进行旋转、平移、分割、删除等操作，并能渲染指定物体的标签数据
 实现多场景三维重建融合，独立建立不同物体或场景的三维表达，并通过创新算法将其无缝融合至统一场景中

基于该项目以第一作者发表计算机视觉领域顶会论文一篇：Realistic Surgical Image Dataset Generation Based On 3D Gaussian 
Splatting(MICCAI 2024，CCF-B)；完成SCI一区TOP期刊IEEE T-MI（IF=8.9）论文一篇

研究具身智能辅助机器人，旨在为视障人群提供出行辅助。主要工作是负责机器人具身智能感知任务的开发与研究。通过整合激光
雷达、相机、IMU等传感器，结合SLAM、计算机视觉，三维重建技术，实现机器人运行外界环境的多模态实时以及智能感知
 针对设备使用场景独立编写多传感融合SLAM算法，相比 Hector-SLAM算法提升5 倍建图速度，在退化环境中能够实时有效运行
 采用多传感融合技术，紧耦合IMU 与激光雷达与相机，实现精确步行里程计，20m 内行走测量误差小于 0.5m

该项目获得2023年全国研究生电子设计大赛全国总决赛二等奖(<3%)；基于项目第一作者完成SCI论文 YOCO：You Only Calibrate 
Once for Accurate Extrinsic Parameter in LiDAR-Camera Systems；发表EI论文退化环境中基于空间几何特征的激光 SLAM 方法

，方向为动态场景三维重建与自动标注生成
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大疆创新

多传感器标定：负责编写无人机平台 LiDAR-Camera 外参自动标定算法；开发无人机雷达相机多传感融合深度数据采集设
备外参联合标定工具链；该自动标定算法重投影误差可控制在像素级，对标定板进行数次拍摄扫描后即可实现传感器内外参
全自动标定

多传感融合SLAM：优化多传感融合SLAM的前端里程计部分，通过设计特征点提取方案及算法前后端位姿融合方法，优化
LiDAR-Camera融合SLAM的点云运动补偿，提高SLAM位姿计算精度；改进后算法位姿推算准确度提升近

SLAM 算法实习生



10%




目标识别与目标检测：基于YOLOv5开发工业场地数字仪表实时自动读数算法，旨在实现对于船舶仓库、船舶机械室、港口
管道等工业环境中的数字仪表盘示数的识别与读取。该算法能够以同一模型对不同种类的仪表进行识别与读取，并设计了
小数点读取算法，能够准确识别和读取表盘中难以分辨的小数点。该算法部署后能够对单帧输入图片进行读取，也可以对
视频流输入进行实时监测。在工业场地的仪表读数准确率达到95%，召回率接近



100%



个人主页：

熟悉 Linux 环境的 C++，python 编程；有 ROS 开发经验；有 OPENCV、EIGEN、OPEN3D、PCL 库的使用经验
了解视觉与激光SLAM框架，对ORB_SLAM2、VIO、LIO-SAM等开源算法有一定了解；有深度学习、目标检测实践经验
了解多传感器融合技术，有相机、LiDAR、IMU等传感器的融合开发经验；了解多传感器内外参标定原理，有多传感标定经验
了解基于COLMAP的SFM技术；了解基于NeRF，3D Gaussian Splatting的三维重建技术，有动态三维重建相关开发经验

https://louiszengcn.github.io/
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