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摘要 
面向大规模室内环境, 研究了基于全向视觉的移

动机器人自定位. 提出用分层的几何－拓扑三维

地图管理广域环境特征, 定义了不同层次的三维

局部环境特征及全局拓扑属性, 给出了分层地图

的应用方法. 构建了全向视觉传感器成像模型及

其不确定性传播方法, 使得地图中的概率元素能

够在系统中有效应用. 采用随机点预估搜索的方

法提取环境元素对应的曲线边缘特征. 用带反馈
的分层估计方法在融合中心对多观测特征产生的

相应估计状态进行总体融合. 以分层逻辑架构设

计实现了移动机器人交互式自定位系统. 实验分
析了真实环境中不同初始位姿和观测信息情况下

定位系统的收敛性和定位精度, 在考虑动态障碍
物的遮挡情况下完成了机器人的在线环境感知和

运动自定位任务. 实验结果表明本文方法的可靠

性和实用性. 
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