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２０１７：２０４３ ２０５０．

［３４］ＧＡＯＸ，ＺＨＡＮＧＴ．Ｕｎｓｕｐｅｒｖｉｓｅｄｌｅａｒｎｉｎｇｔｏｄｅｔｅｃｔｌｏｏｐｓｕ

ｓｉｎｇｄｅｅｐｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｓｆｏｒｖｉｓｕａｌＳＬＡＭｓｙｓｔｅｍ ［Ｊ］．Ａｕ

ｔｏｎｏｍｏｕｓｒｏｂｏｔｓ，２０１７，４１ （１）：１ １８．

［３５］ï　ç

，
w.è

，
Å3B．-�HIＳＬＡＭPü¼��à�
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［Ｊ］．8ß+]k,,f

（
56+,m

），

２０１９，４７ （９）：４８ ５４．

［３６］ＭＣＣＯＲＭＡＣＪ，ＨＡＮＤＡＡ，ＤＡＶＩＳＯＮＡ，ｅｔａｌ．Ｓｅｍａｎｔｉｃ

ｆｕｓｉｏｎ：ｄｅｎｓｅ３ｄｓｅｍａｎｔｉｃｍａｐｐｉｎｇｗｉｔｈｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌｎｅｕｒａｌ

ｎｅｔｗｏｒｋｓ［ＥＢ／ＯＬ］．Ａｖａｉｌａｂｌｅ，２０１６．

［３７］ＨＥＲＭＡＮＳＡ，ＦＬＯＲＯＳＧ，ＬＥＩＢＥＢ．Ｄｅｎｓｅ３Ｄｓｅｍａｎｔｉｃ

ｍａｐｐｉｎｇｏｆｉｎｄｏｏｒｓｃｅｎｅｓｆｒｏｍＲＧＢ－Ｄｉｍａｇｅｓ［Ｃ］／／ＩＥＥＥ

ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，ＩＥＥＥ，

２０１４：２６３１ ２６３８．

［３８］ＹＵＣ，ＬＩＵＺ，ＬＩＵＸＪ，ｅｔａｌ．ＤＳ－ＳＬＡＭ：ａｓｅｍａｎｔｉｃｖｉｓｕａｌ

ＳＬＡＭｔｏｗａｒｄｓｄｙｎａｍｉｃｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓ［Ｃ］／／２０１８ＩＥＥＥ／ＲＳＪ

ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＲｏｂｏｔｓａｎｄＳｙｓｔｅｍｓ

（ＩＲＯＳ），ＩＥＥＥ，２０１８．

［３９］ＢＬＯＥＳＣＨ Ｍ，ＯＭＡＲＩＳ，ＨＵＴＴＥＲＭ，ｅｔａｌ．Ｒｏｂｕｓｔｖｉｓｕａｌ

ｉｎｅｒｔｉａｌｏｄｏｍｅｔｒｙｕｓｉｎｇａｄｉｒｅｃｔＥＫＦ－ｂａｓｅｄａｐｐｒｏａｃｈ ［Ｃ］／／

２０１５ＩＥＥＥ／ＲＳＪＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＲｏｂｏｔｓ

ａｎｄＳｙｓｔｅｍｓ（ＩＲＯＳ），Ｈａｍｂｕｒｇ：ＩＥＥＥ，２０１５：２９８ ３０４．

　
W'XY

：ｗｗｗ．ｊｓｊｃｌｙｋｚ．ｃｏｍ


