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Введение 

Неявное представление карт имеет ряд преимуществ в визуализации, плотности 
частиц и возможности постобработки. В частности, Neural Radiance Fields (NeRF) [1] 
приобрел значительную популярность. NeRF использует полносвязную нейронную сеть, 
обученную на коллекции монокулярных изображений. В работе Loc-NeRF [3] авторы 
представили метод для локализации в NeRF карте для использования неявного 
представления в задаче одновременной локализации и картирования. В силу достаточно 
большой ресурсоемкости обучения NeRF зачастую применяется подход с разделением 
задачи на офлайн картирование и онлайн локализацию. Так в PNeRFLoc [8] авторы 
представили метод локализации на основе карт признаков. Для обоих решений требуется 
достаточно точная инициализация с начальным приближением оценки позиции камеры 

. 
Основная часть 

Задача локализации в трехмерном пространстве заключается в оценивании 
позиции камеры относительно окружения. Для неявных представлений карты, таких как 
NeRF, задача локализации может быть решена путем «инвертирования» модели. iNeRF 
[2] использует градиентную оптимизацию для минимизации фотометрических потерь 
между целевым изображением и рендером. В 2025 году был предложен гибридный метод 
GSplatLoc [7], комбинирующий структурное сопоставление ключевых точек на основе 
машинного обучения и фотометрическую оптимизацию на основе рендеринга. Для 
решения задачи одновременной локализации и картирования в реальном времени Loc-
NeRF решает задачу локализации с помощью фильтра частиц для оценки 
апостериорного распределения позиции камеры методом Монте-Карло.  

По результатам обзора было выявлено, что точность локализации сильно зависит 
от инициализации начального приближения. Современные подходы к инициализации 
можно разделить на методы, основанные на ключевых признаках, прямые методы и 
гибридные подходы. Классическим методом на основе ключевых точек является ORB 
[4]. Прямые методы, такие как DSO [8], минимизируют фотометрическую ошибку путем 
выравнивания изображений попиксельно. Для оптимизации вычислений используются 
пиксели с высоким градиентом интенсивности, вычисляемым оператором Собеля. 
Одним из современных методов выделения признаков на основе машинного обучения 
является XFeat [5], предложенный Г. Потье и др. в 2024 году. Далее было проведено 
экспериментальное сравнение вышеописанных методов для задачи инициализации 
метода представленном в Loc-NeRF. Методы были сравнены по метрикам скорости 
работы и точности оценки позиции камеры на датасете Replica [6]. 

 
Выводы 

В ходе работы были исследованы методы локализации в неявных картах. Был 
проведен эксперимент на датасете Replica для оценки точности и скорости работы. 
Прямой метод [8] показал хорошие показатели точности оценки позиции при хорошем 
освещении и качестве рендеров. Метод на основе ключевых точек [4] показал лучшие 



результаты по скорости работы. XFeat показал робастность к некачественным рендерам 
по точности оценки позиции и среднюю скорость работы.  
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