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移动机器人的三维环境模型重建是一个重要的研究领域。《移动机器人及室内环境三维
模型重建技术》以ActivMedia的Pioneer3-AT为实验平台，结合全景视觉与激光扫描仪
等传感器，对室内环境三维模型重建进行了研究和分析。

全书共分5章，内容主要包括中心折反射全景摄像头的标定与全景图像中外极曲线的计
算，基于图割算法的全景图像立体匹配，二维全局地图的建立，基于激光扫描的室内环
境三维几何模型建立以及几何模型与颜色信息相结合的混合三维重建方法等。

《移动机器人及室内环境三维模型重建技术》可作为控制科学、人工智能、计算机科学
等专业高年级本科生、研究生和教师的教材或参考书，也可作为信息学科相关领域，特
别是移动机器人研究领域的工程技术人员和科研工作者的参考书。
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