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基于激光雷达的移动机器人位姿估计方法综述 
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(清华大学计算机系 智能技术与系统国家重点实验室) 

  Abstract  位姿估计是移动机器人研究的一个核心问题．本文综述了国内外基于激光雷达
的移动机器人位姿估计的最新进展，并对各种方法进行分类、比较和分析，从中归纳出应用
中值得注意的问题和发展趋势．
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