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摘要：定位在移动机器人导航系统中起着至关重要的作用，是自主移动的基本能力。在室

内环境中，当前主流的定位方案使用2D激光雷达，利用即时定位和建图（SLAM）技术来

构建占据栅格地图；然后，基于已知的地图来定位。然而，此类方案仅在具有显著几何特

征的区域有效。对于重复、对称或类似结构的区域，例如长走廊，常规粒子过滤方法将失

效。为解决这一问题，本文提出一种从粗到细的模式，该模式使用视觉特征辅助长走廊中

的移动机器人定位。首先，移动机器人被远程控制，沿着中线从起始位置移动到终点。在

移动过程中，使用基于激光的SLAM方法建图。同时，根据关键帧选择策略创建关键帧图

像组成的视觉地图。关键帧通过时间戳与机器人的姿势相关联。其次，基于提取的激光扫

描距离特征，提出一种移动策略，确定初始粗略位置。这对于移动机器人来说至关重要，

因为它给出了机器人需要移动到哪里才能调整姿势的指令。然后，移动机器人根据移动策

略以适当的视角捕捉图像，并将其与图像地图进行匹配，以获得粗略的定位。最后，提出

一种改进的粒子滤波方法来实现精细定位。实验结果表明，该方法对全局定位是有效和鲁

棒的。定位成功率达98.8%，平均移动距离仅0.31米。此外，当移动机器人被绑架到走廊中

的另一个位置时，该方法依然有效。 
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