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基于霍夫空间模型匹配的移动机器人全局定位方法 
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  Abstract  提出了一种基于霍夫（Hough）空间模型匹配的全局定位方法．该方法将经典
Hough变换引入移动机器人全局定位，利用摄像机获取外界环境的局部地图特征，与给定环境
模型（全局地图）在Hough空间进行匹配，由Hough变换可分解性及环境模型相关性分别获取
机器人可能的位姿信息，并用一系列高斯值表示，借助求取的位姿方差及其概率分布以及给
定环境模型信息剔除不可能位姿，从而最终实现移动机器人全局定位．该方法尤其适用于室
内结构化环境. 实验结果表明该方法具有良好的性能．
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