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计算机学院（国家示范性软件学院）05组

p导师介绍
明安龙  教    授  硕导/博导       视觉感知、计算摄影、无人系统
康学净  副教授  硕导                图像信号处理，机器学习与计算机视觉
张雪松  副教授  硕导                计算机视觉，机器学习，计算成像
刘    伟  讲    师  硕导                物联网与无线传感器网络，嵌入式系统，大数据平台

p 研究方向：计算机视觉、机器人、物联网

计算机视觉——致力于计算摄影研究，聚焦：图像
颜色处理、图像美学评估、AIGC动作捕捉等共性
技术和面向不同场景的应用技术。

机器人——聚焦：深度视觉计算、视觉导航避障、
无人系统AI等共性技术和面向不同场景的应用技术。

物联网——物联网与无线传感器网络、嵌入式系统、
大数据平台架构、分布式数据存储管理、数据挖掘
与机器学习、知识图谱

北京邮电大学计算机学院05组
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计算机学院（国家示范性软件学院）05组

vRobotit实验室简介

q 2023年在读博士研究生：6名
q 2023年在读硕士研究生：33名

实验室致力于 “计算机视觉” 与 “机器人” 、“计算摄影”的学科交
叉融合，但 “视觉机器人” 一词暂无严格的学术定义。
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vRobotit实验室在任教师

明安龙    教授     硕导/博导
p mal@bupt.edu.cn
p 视觉感知、计算摄影、无人系统

康学净    副教授    硕士生导师
p kangxuejing@bupt.edu.cn
p 图像信号处理，深度学习，计算机视觉
p 多媒体安全
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实验室
学术委员会

研究组

1. 机器人组

2. 计算摄影组

①图像信号处理

②图像质量评估

③智能摄影制作

研究组定位：既相对独立，又互相支撑

计算摄影组—①图像信号处理（ISP）

研究内容：图像信号处理、图像颜色处理、恶劣环境下采
集的图像增强等
主要成果：原型系统 、论文、专利、标准、竞赛、教材等

计算摄影组—
②图像质量评估（IQA）

研究内容：图像质量评估、
图像美学评估等
主要成果：原型系统 、论文、
专利、标准、竞赛、教材等

计算摄影组—
③智能摄影制作（AIGC）
研究内容：AIGC动作捕捉、
动作质量评估、AI摄影助手等
主要成果：原型系统 、论文、
专利、标准、竞赛、教材等

机器人组
研究内容：深度视觉计算、视觉导航避障、工业视觉检测、
无人系统AI、计算摄影机器人等。
主要成果：原型系统 、论文、专利、竞赛、教材等

实验室研究组：机器人组、计算摄影组
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5组“视觉机器人与智能技术”实验室

机器人组：视觉感知、导航避障、无人系统

粗糙的分类
(不喜勿喷^_^)：

机、电、控     等

语义地图

自主导航

环境感知

具身智能（较强人工智能）    等

人机交互（弱人工智能）

各种生物特征识别（指纹、虹膜、人脸、静脉等）

等

等

实验室重点关注



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

机器人组：视觉感知、导航避障、无人系统

u深度视觉计算

u视觉导航避障

u工业视觉检测

u无人系统AI



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

计算摄影组：捕获、评估、摄制

图像信号处理
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5组“视觉机器人与智能技术”实验室

u图像信号处理

u图像颜色处理

计算摄影组：①图像信号处理（ISP）

u低光图像处理



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

u研究体系 u应用场景

计算摄影组：②图像质量评估（IAA）



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

计算摄影组：③智能摄影制作（AIGC）

RL model Output image

探
索
时
空
可
用
信
息

智
能
推
演
及

辅
助
摄
影
决
策

You should keep your arms higher.
You should open your elbows outward.
You should keep your knees straight.

更细节的语义输出

u动作质量评估

uAIGC动捕

uAIGC绘画

真实图像 绘画结果

u动作韵律增强

uAI语音



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

图像捕获
移动机器人

防抖、精细
控制的云台

图像摄制

图像评估 指导

协助

评价

最终梦想：摄影机器人



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

科研体系

共性技术研究 教材/标准 应用技术研究
1、领域：
（1）机器人：
         深度视觉计算；
         视觉导航避障。

（2）计算摄影：
         图像信号处理；
         图像颜色处理；
         图像美学评估；
         AIGC动作捕捉。

2、成果：论文、开源项目

1、教材：
①《移动机器人开发技
术（激光SLAM版）》；
②《移动机器人开发技
术（视觉SLAM版）》；
③《移动终端计算摄影
学》（预计2025年出版）

2、国际标准
ITU-T计算摄影国际标
准已立项4个，不断搭
建标准群体系。

1、面向场景：CV+Robotics 

2、成果：专利、系统、代码。



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

本地美学评测系统 开源代码库

开源数据集

开源项目实例①：图像美学评估算法&数据集

IAA入门资料库 数据标注协作手册

线上美学评测系统

开源项目地址1：https://github.com/woshidandan/IAA_Tutorial

开源项目地址2： https://github.com/woshidandan/TANet



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

开源项目实例②：Anole颜色恒常性算法库

u提供一个规范化、公平、可比较的平台
u提供一套规范化的图像处理框架
u填补RAW图像处理流程缺口
u提供学术界SOTA模型及其参数
u为工业界模型和算法落地提供支撑

18

Anole：首个颜色恒常性代码库

可扩展性：多光照颜色恒常、ISP

可移植性：暗弱光图像增强

Anole

实验

数据

交互

模型
评价

实验环境管理

可视化交互

颜色恒常模型

数据预处理

指标评价

https://github.com/YuxiangTang/Anole



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

开源项目实例③：单目深度估计算法

相关论文成果：
• S. Fei, F. Xue, Y. Chang, W. Liang, A. Ming, “Monocular Depth Distribution Alignment with Low 

Computation”, in International Conference on Robotics and Automation (ICRA), 2022

• https://github.com/YiLiM1/DANet
• F. Xue, J. Cao, Y. Zhou, F. Sheng, Y. Wang, A. Ming, “Boundary-induced and Scene-aggregated 

Network for Monocular Depth Prediction”, in Pattern Recognition (PR), vol. 115, pp. 107901, 2021

• https://github.com/XuefengBUPT/BS-Net

n 项目状态：已开源-不断更新
n 项目内容：单目深度估计是3D视觉的基本任

务之一，本项目分别从三维空间结构和算法实
时性两个方面开展研究：
p 为了提升深度精度与边缘精度，设计了边

缘诱导-场景聚合网络，优化深度图，预
测的场景最远区域并恢复正确的场景边缘。

p 为了解决轻量级深度估计性能下滑严重的
问题，设计深度分布对齐，通过多尺度区
域交互恢复深度分布形态，并通过局部-
全局训练策略约束场景值域。

n 项目效果：在深度值精度与边缘精度上保持领
先，并在轻量级模型上，依旧保持性能领先。



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

开源项目实例④：
               移动机器人开发平台(mRobotit)

• 入门级：明安龙, 宋桂岭. 移动机器人开发技术（激光SLAM版）[M].机械工业出版社, 2022.4

http://vrobotit.cn/mRobotBook1.html
课程网站

https://item.jd.com/13717166.html
京东购买

https://github.com/mrobotit/mrobot_book
https://gitee.com/mrobotit/mrobot_book

硬件设计图、驱动代码、实验代码开源站点

• 进阶级：明安龙, 薛    峰. 移动机器人开发技术（视觉SLAM版）[M].机械工业出版社, 出版中
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应用系统实例①：ISP芯片的仿真系统

ISP芯片决定了数字图像的成像质量，但目前缺乏一个脱离硬件的、
面向科研人员和社会人员的综合性仿真系统（python）。

GUI
参数选择
与图像显示

Process
图像信号
处理算法

Evaluate
指标效果评估

ISP

仿
真
系
统

传统算法 AI-ISP

Process
图像信号处理算法

AI-子环节

u 提供了一套标准的图像信
号处理流程

u 提供了关于ISP的传统算
法和AI算法

u 提供了一个模型可对比、
参数可选择的综合性系统。

面向人员：科研人员、摄影爱好者
可扩展性：AI HDR、sRGB颜色恒常性、暗弱光增强

数据处理
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应用系统实例②：数字虚拟人与高光摄制

轻量级2D、高精度3D人体捕捉—>驱动数字虚拟人—>高光时刻

面向3D虚拟人
生成的高精度
3D人体动捕

面向嵌入式端
的轻量级2D人
体姿态检测
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应用系统实例③：
                监控视频中AIGC宠物绘画
p 将图片转换成动漫化的效果图，具有如下特点：
 保留原图片最大的细节；转换成动漫化的效果图；生成的图片具有多样性
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5组“视觉机器人与智能技术”实验室

人才培养类别

1、科研工作者：主要面向博士生，通过一系列前沿课题研究和实
践，培养科研思维和习惯，要求具备产出国际一流学术成果的
能力。就业去向 → 高校 / 科研院所

2、视觉算法工程师：通过一系列课题研究和实践，培养文献理解
和代码调试素养，要求具备改进算法并验证的能力，或具备理
解、复现、移植算法的能力。就业去向 →字节、华为、腾讯、
阿里、百度等大厂或北大、中科院博士深造。

3、机器人算法工程师：通过一系列课题研究和实践，培养文献理
解和代码调试素养，要求具备改进算法并验证的能力，或具备
理解、复现、移植算法的能力。就业去向 →华为、海康、趋势
科技、momenta等偏“硬”的大厂或自动驾驶公司。



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

人才培养组织方式
1、研究组
（1）共性技术：2个常设研究组：机器人组、计算摄影组（3个小

组：图像信号处理、图像美学评估、智能摄影制作）；
（2）应用技术：动态研究组（按科研项目或任务需求）。
2、入门和交流：每个常设研究组都有入门学习资料；每个研究组

每周至少一次例会+若干组内讨论。
3、科研活动开展：师生合作在各类项目中边学习边探索，以能力

提升为目标，以成果（开源项目、论文、专利、系统、教材、
标准）为抓手，为学术界和工业界提供价值，追求扩大影响力
和科研荣誉。

4、实习和就业经验交流：实验室每年组织高年级或已毕业学生分
享实习和就业经验，供低年级学生参考。



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

2023年论文 (上半年 9 篇顶会、顶刊)

[7] Shai He, Anlong Ming* et al, Delegate Transformer for Image Color Aesthetics Assessment, in Proceedings of International 
Conference on Computer Vision (ICCV), 2023.  注：计算机视觉领域顶会

[8] Shai He, Anlong Ming* et al, EAT: An Enhancer for Aesthetics-Oriented Transformers, in Proceedings of the 30th ACM 
International Conference on Multimedia (ACM MM), 2023.   注：多媒体领域顶会

[9] Feng Xue, Yicong Chang, Wenzhuang Xu, Wenteng Liang, Fei Sheng, Anlong Ming*, Evidence-based Real-time Road Segmentation 
with RGB-D Data Augmentation, IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems (TITS), revision, 2023.  注：自动驾驶领域顶刊

u已出版、录用或一审修改中



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

2023年硕士毕业生情况

q 一作顶会：IJCAI（张志峰）1篇；IEEE TIP（周沛）1篇； 
ACM MM（肖鹏翔）1篇在投；IEEE TITS（苏杭松）1篇拟投

q 毕业去向：华为1人；阿里1人；蔚来1人；后摩智能1人；人民日
报1人；国安局1人；运营商1人
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5组“视觉机器人与智能技术”实验室

“老师坑不坑？”

不坑：
p 提升自己能力，为了成就自己奋斗的
p 期望学术上有所成就，有升学深造意向的
p 专心学习，不喜欢从事与科研活动无关事项的

“坑”：
p 混日子、混文凭
p 不努力、渴望不劳而获
p 不诚信，找各种借口逃避科研任务



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

“研究方向坑不坑？”

p 人工智能是热门方向
p 计算机视觉和机器人技术是人工智能中的热门；
p 冲击计算机学科顶会中的顶会；
p 冲击计算机学科顶刊中的顶刊；
p 计算机视觉学术界更关注；
p 机器人技术工业界更关注。



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

“让不让实习？”

p 前期学习态度端正，能按期完成科研任务
p 实习岗位与实验室的科研方向一致
p 实习期间在导师和企业导师的联合指导下，能够形成

论文、系统、开源项目等成果
p 符合学校相关规定
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实验室喜欢什么样的学生？

p 乐观积极、情绪稳定
p 爱交朋友，助人为乐，善于沟通合作
p 有梦想和情怀
p 数学好、编程好、英文好，但不强求全好
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计算机5组 
其他导师



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

     招生导师

v 张雪松 副教授  硕士生导师
xuesong_zhang @bupt.edu.cn ；
计算机视觉，计算成像、机器学习



5组“视觉机器人与智能技术”实验室

     招生导师

工业互联网实验室

p 刘伟 讲师  硕士生导师
n wliu@bupt.edu.cn；
n 物联网技术、大数据平台
n 人工智能与数据分析
n 应用软件系统研发
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在校是师生
毕业是朋友


