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面向智能驾驶测试的仿真场景构建技术综述

自动驾驶软件测试技术研究综述

强化学习的自动驾驶控制技术研究进展

自动驾驶地图的数据标准比较研究

视觉感知的端到端自动驾驶运动规划综述

面向智能驾驶的平行视觉感知：基本概念、框架与应用

平行视觉的基本框架与关键算法

自动驾驶场景的尺度感知实时行人检测

实时视觉目标跟踪与视频对象分割多任务框架

提升预测框定位稳定性的视频目标检测

道路结构特征下的车道线智能检测

适用全速域大曲率路径的自动驾驶跟踪算法
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伪3D卷积神经网络与注意力机制结合的疲劳驾驶检测

基于眼部自商图一梯度图共生矩阵的疲劳驾驶检测

结合局部平面参数预测的无监督单目图像深度估计
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深度纯追随的拟人化无人驾驶转向控制模型

Edge—guided GAN：边界信息引导的深度图像修复

引入概率分布的深度神经网络贪婪剪枝

开放道路中匹配高精度地图的在线相机外参标定
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利用边缘计算的多车协同激光雷达SLAM
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