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基于深度学习的目标识别与追踪在机器人导航中的

应用研究 
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摘要：本研究探讨了基于深度学习的目标识别与追踪在机器人导航中的应用。通过介绍深度学习模型的原理和方

法，着重解决机器人导航中的关键问题，如环境变化、目标遮挡等挑战。在深度学习模型对不同场景下的目标进行识

别与追踪，并评估系统的实时性、准确性和适应性。基于深度学习的方法在提高机器人导航系统适应性和鲁棒性方面

表现出显著优势。提出了优化深度学习模型、引入多传感器融合、实时性优化等对策和建议。这一研究对于推动机器

人导航技术的发展，提高机器人在复杂环境中的自主性和智能性具有重要的理论和实际意义。 
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Abstract: This study explores the application of deep learning-based target recognition and tracking in robot navigation. By 

introducing the principles and methods of deep learning models, it focuses on solving the key problems in robot navigation, such 

as the challenges of environmental changes and target occlusion. The deep learning model is used to identify and track targets in 

different scenarios and evaluate the real-time, accuracy and adaptability of the system. Deep learning-based approaches show 

significant advantages in improving the adaptability and robustness of robot navigation systems. Countermeasures and suggestions 

such as optimising the deep learning model, introducing multi-sensor fusion, and real-time optimisation are proposed. This 

research is of great theoretical and practical significance for promoting the development of robot navigation technology and 

improving the autonomy and intelligence of robots in complex environments. 
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1 引言 

随着社会的不断发展和科技的日新月异，机器人技

术在各个领域中发挥着越来越重要的作用，其中机器人

导航作为机器人智能行为的关键组成部分，受到了广泛

关注。为了使机器人能够在复杂、动态的环境中实现自

主导航，其感知系统需要具备对周围环境和目标的高效

识别与追踪能力 0。近年来，深度学习技术的蓬勃发展为

解决目标识别与追踪问题提供了强大的工具和方法。深

度学习的优势在于其对大规模数据的学习能力以及对复

杂特征表征的高效提取，这使得机器人能够更准确地理

解周围环境，从而实现更智能、更自主的导航。 

2 问题分析 

在机器人导航中，目标识别与追踪是实现智能导航

的关键环节。然而，面对复杂、动态的现实环境，机器
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人导航系统面临着一系列挑战，需要克服环境可能因天

气、光照等因素而发生变化，导致目标的外观和特征发

生变化，影响识别准确性。在导航过程中，目标可能被

其他物体遮挡，使得传感器无法直接获取目标信息，需

要系统具备一定的遮挡处理能力。机器人导航通常要求

实时性，特别是在快速变化的环境中，系统需要及时准

确地识别和追踪目标，以支持及时的决策和规避动作 0。

导航系统对目标的识别和追踪需要高准确性，以确保机

器人能够精准地感知和理解周围环境，从而做出正确的

导航决策。导航系统需要在不同场景和环境中具备良好

的适应性，包括室内、室外、光照不足或充足等多样性

条件。 

3 应用研究 

为深入理解基于深度学习的目标识别与追踪在机器

人导航中的应用，本研究将采用选择适用于目标识别与

追踪的深度学习模型，如卷积神经网络（CNN）和循环

神经网络（RNN）等。考虑到实时性和准确性的要求，

需要结合各种模型或采用最新的模型架构。构建包含各

种环境、目标和遮挡情况的数据集，以用于深度学习模

型的训练和评估。确保数据集能够充分覆盖机器人导航

中可能遇到的复杂情景。利用准备好的数据集对深度学

习模型进行训练，优化模型参数以提高目标识别与追踪

的准确性和鲁棒性 0。在训练过程中，考虑到实际应用场

景中的环境变化，可以采用数据增强技术提升模型的泛

化能力。针对机器人导航中的关键问题，设计并实施相

应的解决方案。例如，通过引入多传感器融合以应对目

标遮挡，采用动态调整模型结构以适应环境变化等。在

实验平台上对训练好的深度学习模型进行性能评估。考

察模型在不同场景下的目标识别与追踪效果，特别关注

实时性、准确性和适应性等方面的性能指标。 

4 结束语 

本研究致力于探讨基于深度学习的目标识别与追踪

在机器人导航中的应用，并通过实验和分析深入了解该

技术的性能和适用性。深度学习模型在目标识别与追踪

方面的卓越表现为机器人导航系统提供了更为智能和自

主的能力，然而，仍需面对环境变化、目标遮挡等实际

挑战。与传统方法相比，深度学习在机器人导航中的目

标识别与追踪方面展现出更强大的性能 0。然而，我们

也意识到深度学习模型仍面临着泛化性能、计算资源消

耗等方面的挑战。未来的研究方向可以聚焦于进一步优

化模型结构，改进训练策略，并结合更多的传感器信息

以提高系统的全面性能。 

5 对策及建议 

基于深度学习的目标识别与追踪在机器人导航中的

应用虽然取得了显著的进展，但仍需应对一系列挑战。

进一步优化深度学习模型，考虑引入迁移学习等技术以

提升模型在不同环境下的泛化性能。通过更加复杂的模

型结构或注意力机制，进一步提高模型对目标的准确识

别和追踪能力。引入多传感器信息，如激光雷达、红外

线等，与视觉信息进行融合，以提高目标识别与追踪的

鲁棒性，尤其是在目标遮挡的情况下。进一步优化深度

学习模型，或考虑硬件加速等手段，以满足机器人导航

系统对实时性的需求。可以探索轻量级模型或模型压缩

等方法，减小计算资源的消耗。不断扩充和改进数据集，

确保包含更多复杂场景和真实环境中的数据，以提高模

型的适应性。注重收集具有挑战性的场景，如复杂交叉

路口、人群密集区域等。 
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