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Введение. Визуальная локализация является фундаментальной задачей в робототехнике и 

компьютерном зрении, находящей применение в таких областях как автономная навигация, 

дополненная реальность и мобильная робототехника. Существующие методы локализации, 

основанные на регрессии координат сцены или прямой регрессии позы, часто сталкиваются с 

проблемами высокого потребления памяти или необходимости длительной оптимизации. 

В данной работе представлен новый подход к локализации, который объединяет 

преимущества современных методов трехмерной реконструкции на основе гауссовых 

примитивов с эффективными дескрипторами ключевых точек для повышения точности 

локализации.  

 

Основная часть.  Классическим способом для локализации является структурированный 

подход на основе сопоставления геометрических признаков изображений [1].    

Этот подход сильно зависит от количества и качества соответствий, которые могут быть 

ограничены в условиях минимальных особенностей сопоставляемых изображений. С другой 

стороны, подходы на основе синтеза новых видов достигают высокой точности локализации 

за счет использования трехмерного представления сцены. Предложенный подход визуальной 

локализации объединяет структурированную оценку грубой позы и оптимизацию на основе 

синтеза новых видов в единый подход. Этот подход использует представление на основе 

трехмерных гауссовых примитивов [2] для дистилляции независимых от сцены семантических 

признаков для начальной грубой оценки позы и её уточнения. В частности, этот подход 

оценивает грубую позу путем сопоставления двумерных признаков базовой модели с 

трехмерными полями признаков, полученными путем дистилляции двумерных признаков в 

трехмерные гауссианы во время моделирования сцены. Он также поддерживает уточнение 

положения через оптимизацию на основе синтеза видов путем минимизации фотометрической 

разницы при наложении рендера и входного изображения. Этот метод решает ограничение 

традиционных подходов и значительно улучшает точность нахождения положения камеры по 

входному изображению. 

 

Выводы. Методы трехмерной реконструкции достигли значительного прогресса в последние 

годы, что позволило их использовать для решения прикладных задач робототехники. В ходе 

работы был представлен подход, способный точно определять положение камеры входного 

изображения, при этом сохраняя вычислительную эффективность. 
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