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引言
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视觉里程计是计算机视觉领域的重要分支，它通过从连续图像中提取特征并进行匹配，从而估计相机的运动轨迹。

在机器人导航、自动驾驶等应用中，视觉里程计能够提供关键的位置和姿态信息，对于实现自主导航和环境感知

具有重要意义。

视觉里程计在机器人、自动驾驶等领域的应用

传统的特征匹配方法如SIFT、SURF等虽然在一定程度上能够实现特征的提取和匹配，但在实时性、鲁棒性等方

面存在局限性。因此，研究一种高效、鲁棒的视觉里程计特征匹配方法具有重要的理论价值和实践意义。

传统特征匹配方法的局限性

研究背景与意义



近年来，国内外学者在视觉里程计特征匹配方法方面

进行了大量研究。其中，基于深度学习的方法通过训

练神经网络提取图像特征，取得了较高的匹配精度和

实时性。然而，深度学习方法需要大量的训练数据和

计算资源，且对于不同场景的适应性有待进一步提高。

另一方面，基于传统特征提取方法如ORB等的研究也

在不断进行改进和优化，以提高算法的实时性和鲁棒

性。

国内外研究现状

未来视觉里程计特征匹配方法的研究将更加注重实时

性、鲁棒性和自适应性的提升。一方面，通过改进特

征提取和描述算法，提高特征匹配的精度和效率；另

一方面，结合深度学习等先进技术，实现特征的自动

学习和优化，提高算法对不同场景的适应性。

发展趋势

国内外研究现状及发展趋势



本文主要研究内容及创新点

• 本文主要研究内容：本文旨在研究一
种基于改进ORB算法的视觉里程计特
征匹配方法。首先，对传统ORB算法
进行改进，提高特征提取的稳定性和
实时性；其次，设计一种高效的特征
匹配策略，实现特征的快速准确匹配
；最后，通过实验验证本文方法的有
效性和优越性。



本文创新点：本文的创新点主要体现在以下几

个方面

2. 设计一种基于K近邻和RANSAC算法的特征匹

配策略，实现特征的快速准确匹配，并有效剔除

误匹配点。

3. 通过大量实验验证本文方法的有效性和优越性，

并与传统方法和深度学习方法进行对比分析。

1. 提出一种改进的ORB特征提取算法，通过引

入尺度不变性和旋转不变性，提高特征提取的

稳定性和实时性。

本文主要研究内容及创新点



ORB算法原理及存在问题分析
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1

2

3

ORB算法采用FAST角点检测方法，通过比较像

素点与其周围像素点的灰度值差异来检测特征点。

特征点检测

ORB算法采用BRIEF描述子对特征点进行描述，

通过比较特征点邻域内像素点对的灰度值大小来

生成二进制描述子。

特征点描述

ORB算法通过计算特征点邻域内的灰度质心，得

到特征点的方向，从而实现旋转不变性。

旋转不变性

ORB算法原理介绍



ORB算法具有较高的运算效率，
能够满足视觉里程计的实时性要

求。

实时性
ORB算法对于光照变化、旋转、尺
度变化等具有一定的鲁棒性，适用
于复杂环境下的视觉里程计应用。

鲁棒性

由于ORB算法的优良性能，它在视
觉里程计、SLAM等领域得到了广
泛应用。

广泛应用

ORB算法在视觉里程计中应用现状
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对光照变化敏感

ORB算法对光照变化较为敏感，在光照条件较差的情况下性能

可能会下降。

01

尺度不变性问题

ORB算法本身不具备尺度不变性，对于不同尺度的图像需要进

行额外的处理。

02

旋转不变性问题

虽然ORB算法通过计算特征点方向实现了旋转不变性，但在某

些情况下仍可能出现误匹配。

存在问题分析



改进ORB算法设计思路与实现方法
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通过改进ORB算法中的特征点提取方法，如采用更精细的
尺度空间、增加特征点方向信息等，提高特征点的稳定性
和可区分性。

提高特征点提取精度

改进ORB算法中的特征描述子生成方式，如引入更丰富的
图像信息、增加描述子维度等，提高特征匹配准确性和鲁
棒性。

优化特征描述子

针对ORB算法计算量较大的问题，通过优化算法结构、减
少冗余计算等方式，降低算法复杂度，提高实时性。

降低算法复杂度

改进ORB算法设计思路



如何准确、高效地提取图像中的特征

点，并生成具有区分性的特征描述子。

如何制定合理的特征匹配策略，确保

匹配结果的准确性和鲁棒性。

关键技术点及解决方案

特征匹配策略

特征点提取与描述



• 算法优化与加速：如何降低算法复杂度，提高计算效率，
满足实时性要求。

关键技术点及解决方案
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