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面向自动驾驶的高精度

立体视觉感知系统
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一、项目概述

1、项目名称

面向自动驾驶的高精度立体视觉感知系统

2、项目介绍

本项目致力于开发一款基于双目相机、激光雷达、GPS 和 IMU 等车载传感器的高

精度立体视觉感知系统，旨在实现自动驾驶地图的高精度测绘和点云数据获取，从而

提升自动驾驶系统的可靠性和安全性。随着自动驾驶技术的不断发展，高精度的地理

信息数据变得越来越重要。自动驾驶技术公司和汽车制造商需要可靠的地图数据来支

持自动驾驶系统的开发和测试。本项目研发的高精度感知系统能够很好地满足这一需

求，提供准确的路况信息和点云数据。

3、团队简介

本团队的 3位核心成员都拥有信息科学或工学领域的博士学位，致力于自动驾驶

技术的创新发展。技术研发方面，我们拥有深厚的计算机视觉、激光雷达和传感器融

合经验，能够确保交通环境的高精度测绘与点云数据获取。营销团队精通市场趋势，

能有效推广产品与建立合作关系。融资方面，我们拥有丰富的商业策划和投资拓展经

验，致力于为项目稳健融资。这支多元化、高效协作的团队，将保证我们的产品成为

自动驾驶领域的重要支持与推动力。

4、市场定位

我们的目标客户主要包括自动驾驶技术公司、汽车制造商以及其他需要可靠地图

数据的企业。这些客户依赖于精确的地图数据来验证和优化自动驾驶算法，以确保车

辆在不同路况下的安全性和性能。本项目将满足他们对高精度数据的需求，为他们提

供稳定、可靠的支持。

在市场竞争中，我们的差异化策略在于数据质量和技术创新。我们致力于提供高

度准确的真值数据，通过严格的技术验证和质量控制，确保数据的可靠性。与此同时，
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