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Введение. Для получения информации об окружении робот может использовать различные 
сенсоры. Одним из самых популярных сенсоров является камера. Для обработки изображения 
с камеры, получения трехмерной карты окружения и оценки позиции робота используются 
алгоритмы визуально-инерциальной одометрии и одновременной локализации 
и картирования. Для получения информации об объектах на полученной карте используются 
семантические алгоритмы с использованием методов детекции и сегментации объектов. 
Однако вычисление оценки положения камеры на основе семантических данных, а также 
полная разметка карты, требовательно к вычислительной мощности. Целью этой работы 
является разработка упрощенного семантического модуля для визуально-инерциальной 
одометрии, который мог быть использован для уже существующих алгоритмов визуальной 
одометрии, но при этом предоставлял семантическую информацию об объектах на трехмерной 
карте. 
 
Основная часть. Один из самых популярных алгоритмов для решения этой задачи был ORB-
SLAM3, представленный К. Кампосом и др. (2021) [1]. Данный алгоритм использует 
визуальную одометрию на основе метода выделения ключевых точек, а также, благодаря 
предложенному фактор графу, позволяет использовать данные с инерциального модуля          
для повышения точности оценки положения камеры. Данный алгоритм показал достаточную 
точность и производительность для работы в реальном времени на роботе с ограниченными 
вычислительными ресурсами. Однако полученная карта является разряженным облаком 
точек, а также не имеет информации об окружающих объектах, в связи с чем данный алгоритм 
тяжело использовать для задач управления и навигации. Н. Хюэз и др. (2022) [2] предложили 
использовать нейронные сети для сегментации изображения и построения карты окружения, 
что позволило получить данные об окружающих объектах. Однако данное решение более 
требовательное к ресурсам робота, что делает данный алгоритм малоприменимым 
для мобильных роботов. В данной работе описан упрощенный метод получения 
семантической информации об объектах для визуально-инерциальной одометрии. За основу 
был взят алгоритм DM-VIO, который был предложен Л. фон Штумбергом и Д. Кремерсом 
(2022) [3]. Данная визуально-инерциальная одометрия основана на методе прямой обработки 
изображения, ранее предложенная Дж. Энджелом (2017) [4], что позволяет получать плотную 
карту облака точек. В работе предлагается параллельно оценке положения камеры 
и построения карты окружения, производить детекцию объектов с помощью предложенного 
Дж. Редмоном и др. (2016) [5] одноступенчатого метода YOLO и синхронизировать 
полученные данные на трехмерной карте. 
 
Выводы. Был разработан упрощенный семантический модуль для визуально-инерциальной 
одометрии, а также описан метод его интеграции в существующие решения. Было проведено 
тестирование модуля в компьютерной симуляции с использованием различных датасетах. 
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