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同时机器人定位与人体跟踪的多源感知协作粒子滤波方法 
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  Abstract  提出了分布式多传感器协作的条件粒子滤波算法以解决人与机器人位置的联合
概率分布估计问题．全局视觉系统中，各视角独立运行图像平面上基于粒子滤波的目标跟
踪，并利用地平面单应关系实现多视角目标主轴同步融合．视觉观测进一步与机器人激光数
据以顺序滤波方式异步融合，提出包含人体位置假设的激光似然场模型以提高对机器人位姿
误差的鲁棒性，并引入基于Kullback-Leibler距离的自适应采样以降低描述联合分布所需的
粒子数目．实验验证了该方法能够在具有观测噪声且人—机位置均不确定的情况下利用多传
感器协作实现基于地图的同时机器人定位与人体跟踪．
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