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内容概要

移动机器人的三维环境模型重建是一个重要的研究领域。
本书以ActivMedia的Pioneer3-AT为实验平台，结合全景视觉与激光扫描仪等传感器，对室内环境三维
模型重建进行了研究和分析。
    全书共分5章，内容主要包括中心折反射全景摄像头的标定与全景图像中外极曲线的计算，基于图割
算法的全景图像立体匹配，二维全局地图的建立，基于激光扫描的室内环境三维几何模型建立以及几
何模型与颜色信息相结合的混合三维重建方法等。
    本书可作为控制科学、人工智能、计算机科学等专业高年级本科生、研究生和教师的教材或参考书
，也可作为信息学科相关领域，特别是移动机器人研究领域的工程技术人员和科研工作者的参考书。
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章节摘录

插图：基于结构特征的匹配方法需要检测能够表示景物自身结构特性的特征，如直线边缘、矩、边缘
交点等。
这类方法的优点是由于使用从图像得到的符号特征作为匹配基元，所以在环境照明发生变化的情况下
性能较为稳定，缺点是特征提取需要很大计算量，另外由于特征是离散的，匹配后不能直接得到密集
的视差场。
常用的匹配特征主要有点特征、线特征和区域特征。
一般来说，大尺度特征含有较丰富的图像信息，本身数目较少，易于得到快速的匹配，但提取与描述
相对复杂，定位精度差；另一方面，小尺度特征本身定位精度高，表达描述简单，但其数目较多，所
含信息量较少，因而在匹配时需要采用较强的约束准则和匹配策略。
 立体视觉的首要目的是恢复景物可视表面的完整信息，而基于特征的立体匹配算法只能恢复出图像中
特征点处的视差值。
因此要进行视差表面内插重建，即对离散数据进行插值以得到不在特征点处的视差值。
如最近邻插值、双线性插值、样条插值等。
另外还有基于模型的内插重建算法。
在内插过程中，最重要的问题就是如何有效地保护景物面的不连续信息。
另外，内插重建必须满足表面相容性原理。
通过图像立体匹配获得的视差图像是一种基本的本征图，图中每个像素的值代表了场景中对应该位置
物体点的高程（采集器与物体的距离）。
由于图像视差直接反映了景物可见表面的几何形状与距离信息，因此也称为深度图。
在室内环境三维模型重建中就是依靠这些深度信息来恢复场景的三维信息的，深度信息的精度直接关
系到所建立的三维模型的精度。
影响深度距离测量精度的因素主要有数字量化效应、摄像头标定误差、特征检测与匹配定位精度等。
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编辑推荐

《移动机器人及室内环境三维模型重建技术》：北京工商大学学术专著出版资助项目。
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