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［３１］ＮＥＭＲＡ Ａ，ＡＯＵＦ Ｎ．Ｒｏｂｕｓｔｃｏｏｐｅｒａｔｉｖｅ ＵＡＶ Ｖｉｓｕａｌ

ＳＬＡＭ ［Ｃ］／／ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｙｂｅｒｎｅｔｉｃ

ＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔＳｙｓｔｅｍｓ，ＩＥＥＥ，２０１１．

［３２］ＪＵＡＮ－ＣＡＲＬＯＳＴ，ＲＯＤＲＩＧＯ Ｍ，ＥＤＭＵＮＤＯＧ，ｅｔａｌ．

Ｃｏｏｐｅｒａｔｉｖｅｍｏｎｏｃｕｌａｒ－ｂａｓｅｄＳＬＡＭｆｏｒｍｕｌｔｉ－ＵＡＶｓｙｓ

ｔｅｍｓｉｎＧＰＳ－ｄｅｎｉｅｄｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓ ［Ｊ］．Ｓｅｎｓｏｒｓ，２０１８，１８

（５）：１３５１．

［３３］ＷＡＮＧＳ，ＣＬＡＲＫＲ，ＷＥＮＨ，ｅｔａｌ．ＤｅｅｐＶＯ：ｔｏｗａｒｄｓｅｎｄ

－ｔｏ－ｅｎｄｖｉｓｕａｌｏｄｏｍｅｔｒｙｗｉｔｈｄｅｅｐｒｅｃｕｒｒｅｎｔｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ

ｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｓ ［Ｃ］／／２０１７ＩＥＥＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ

ｏｎ Ｒｏｂｏｔｉｃｓａｎｄ Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ （ＩＣＲＡ），Ｓｉｎｇａｐｏｒｅ：ＩＥＥＥ，

２０１７：２０４３ ２０５０．

［３４］ＧＡＯＸ，ＺＨＡＮＧＴ．Ｕｎｓｕｐｅｒｖｉｓｅｄｌｅａｒｎｉｎｇｔｏｄｅｔｅｃｔｌｏｏｐｓｕ

ｓｉｎｇｄｅｅｐｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｓｆｏｒｖｉｓｕａｌＳＬＡＭｓｙｓｔｅｍ ［Ｊ］．Ａｕ

ｔｏｎｏｍｏｕｓｒｏｂｏｔｓ，２０１７，４１ （１）：１ １８．
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，
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（
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），

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．
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