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Для получения информации робот может использовать данные с различных
сенсоров: лидара, камеры, GPS, GNSS. В рамках данного исследования рассматри-
вается монокулярная визуальная одометрия. Этот подход выделяется экономической
доступностью камер по сравнению с лидарами, однако требует более сложных ал-
горитмов обработки для компенсации отсутствия прямых измерений глубины [1].
Визуальная одометрия классифицируется по плотности представления карты и по
способам выделения признаков. Последний класс разделяет методы на непрямые,
использующие выделение ключевых точек и дескрипторов, как ORB [2], реализа-
ция которого применяется в ORB-SLAM [3], и прямые, работающие непосредственно
с яркостью пикселей изображения без выделения промежуточных признаков — на-
пример, DSO [4] и LSD-SLAM [5].

Наличие только одной камеры приводит к проблеме неопределенности мас-
штаба и снижению точности одометрии, особенно в сценах с низкой текстурой и при
резких движениях камеры [6, 7]. Это связано с особенностями работы разных классов
методов. В прямых методах фотометрическая ошибка, измеряющая разницу ярко-
сти пикселей, может приводить к высокой погрешности смещения между кадрами.
Непрямые методы, помимо долгих вычислений, чувствительны к слабым текстурам
и повторяющимся элементам на изображениях, что привдит к аналогичным пробле-
мам.

Интеграция нейронных сетей в классическую визуальную одометрию позво-
ляет компенсировать недостатки работы рассматриваемых методов. Нехватка глуби-
ны, возникающая из-за одной камеры в DSO, может решаться предсказанием изоб-
ражения стерео камеры, как в статье D3VO [8]. Также нейронными сетями можно
заменить классические алгоритмы детекции и описание ключевых точек, как это
выполнено в статье SuperPoint-SLAM3 [9]. Для исследования качественных метрик,
влияющих на точность одометрии и неопределенность масштаба, проводится срав-
нение работ DSO, ORB-SLAM с D3VO на едином наборе данных. Другими словами,
рассматривается, какой из алгоритмов создает более точную карту окружающего
пространства и качественные метрики оценки трансформации между кадрами.
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