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题目：一种利用半稠密点云及 RGB 图像构建稠密表面模型地图的方法 

目的：针对仅能通过轻型激光测距仪获取半稠密点云的环境地图构建问题，提出一种构建稠密表面模型的

方法。该方法使机器人能够利用所构建的稠密表面模型地图完成定位、导航及目标搜索等任务。 

创新点：提出一种基于点云分割的点云表面重采样方法及一种基于点云概率模型的表面模型融合方法。对

半稠密点云进行保留表面结构特性的重采样来获取观测数据的稠密表面模型。并递增式地将新获

得的稠密表面模型融合进已有的稠密表面地图中，从而获得几何一致性较好的环境表面模型地图。 

实验效果：图 6、7 展示了基于本文方法所构建的稠密表面模型地图的效果。其几何结构精确且表面纹理清

晰。此外，图 8、9 分别重点展示了表面重采样的作用以及本文提出的重采样方法的效果。图 11

则展示了本文方法对表面模型动态更新的较好支持。 

结论：使用本文所提方法，机器人可携带轻便式激光测距仪，获取半稠密点云后再进一步处理和融合得到

几何一致性较高、表面精细的稠密表面问题模型地图，更好地实现定位、导航及目标搜索等任务。 
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