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Intro

 비주얼슬램알고리즘의변화

• 초기슬램들은필터링방법들을통해모션추정의정확도를높이는방식으로구성되었음

• 하지만이러한방법으로는움직이는객체나특징이적은기타문제를해결할수없었음

• 이를해결하기위해 SFM에서사용되던 Bundle Adjustment (BA)를통해최적화기법으로

접근하기시작 – PTAM 계열의 SLAM 방법을무너트림

• 이후발표된논문들을통해최적화기법을통하는것이필터링을이용하는것보다성능이

우수하다고알려지게됨
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Intro

 비주얼슬램알고리즘의변화

• 이후특징을검출하지않고영상내그래디언트를이용한모션추정방법이제안됨

• 추세 : 직접법과특징기반방법을융합하여모션추정

• RAFSet SLAM : 특징기반방법에 RAFSet 관리방법을접목시켜모션추정

특징기반방법 직접법
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Optimization

 최적화의가정

• BA는매치와초기추측과매치가잘구성되었다는가정하에정확한로컬리제이션과

기하학적재구성을제공하는것으로알려져있다. (DEMO)

• 즉, RAFSet 을결합하여더좋은초기추정치를제공하여더나은최적화결과를얻는것이

목표

• BA에게필요한것

1. 키프레임에서의특징점

2. 많은수의키프레임은복잡도를증가시키기때문에키프레임을선별하여야함

3. 비선형최적화를위한키프레임포즈및포인트위치의초기추정

4. 최적화에고려될영역을구별하는방법

5. 등등
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Optimization

 오픈소스를 RAFSet에접목

• 기존 RAFSet에서최적화는후처리로적용되었음.

• 최적화알고리즘이오픈되어있는 SLAM코드를융합하여최적화를수행함
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RAFSet SLAM

 특징검출

• 특징검출은특징기반슬램이가지는장점이자단점

• 따라서기존의 RAFSet 방법은검출이빠른 FAST 방법을통해특징을검출하고 HOG 기반

기술자를생성하였음

• 하지만이는회전에취약하다는단점이있어현재빠른속도와회전에강인함을가지는

ORB를특징검출기로사용하게됨 & BRIEF 기술자

- AKAZE : ~100ms
- ORB :  ~33ms
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RAFSet SLAM

 쓰레드구성

• 처리속도의향상을위해처리과정을쓰레드로구성되어있음

• 쓰레드분할과관련코드구성은오픈된소스를이용하여이후분석이필요한상태

• 모션추정작업이수행되기전, RAFSet 프레임워크를수행한후선별된(에이지가높은) 

특징만을이용해트레킹을수행
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RAFSet SLAM

 맵포인트및키프레임

• 기존 : 매우쉬운정책으로맵포인트와키프레임을선정

• 모든특징은글로벌좌표기준으로저장 (루프클로징을위함)

• 모든키프레임은뷰방향을가짐 (키프레임의카메라중점과각각특징을이은벡터들의

평균벡터)

• 해당키프레임을설명하는대표기술자 (루프클로징서치속도를줄이기위함)

• 모든특징은가질수있는거리의최대최소값을가짐

• 현재 : RAFSet 프레임워크를통해선별된특징만이맵포인트로선정되며모든키프레임은

에이지의평균값을가지고있음 (이후최적화에서사용, 미구현)



10

RAFSet SLAM

 Covisibility Graph and Essential Graph (ORB-SLAM)

• Covisibility information은키프레임사이의관계를나타내는데이터로이를통해 Covisibility

Graph가구성됨 (방향성은존재하지않음)

• 각노드는키프레임이며동일한맵포인트를공유 (15개이상)할경우엣지가존재함

• 엣지는공유된맵포인트에따라다른값을가지게됨

• 현재 : 평균에이지상승량이높을경우, 엣지의값을더키워줌 (고려해야할부분)

• 구성된 Covisibility Graph가 spanning tree를통해최소한의엣지만가지는새로운그래프

생성

• 새롭게생성된그래프를포함하여 edge 값이 100이넘는것만을이용하여 Essential Graph

생성
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RAFSet SLAM

 Covisibility Graph and Essential Graph (ORB-SLAM)
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RAFSet SLAM

 모션추정및최적화

• 초기 pnp를통해모션을추정함. 이때 inlier가충분하다면다음단계를수행.

• pnp로얻은모션과 Covisibility Graph를통해더많은점들을현재이미지에투영가능함. 

이를통해더많은점들을투영하여얻어진에러와그래프구조를 g2o (general graph 

optimization)에서입력받아최종적인최적화를수행함.
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RAFSet SLAM

 키프레임선정및제거

• 마지막키프레임추가이후 20프레임이지난경우, 최근 10프레임에서엣지값의합이높은

프레임을키프레임으로추가

• 현재프레임이 50개이상의특징추적에성공한경우

• 현재프레임이레퍼런스프레임 (현재프레임과의엣지값이가장큰키프레임)의 90퍼센트

이상의특징추적에성공한경우

• 추적에 90퍼센트이상성공한다른키프레임이 3개이상있는키프레임이있을경우, 넷을

비교하여가장많은수의엣지를가지는키프레임만남기고나머지는제거함
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Result

 KITTI Dataset 31위
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Result

 KITTI Dataset 31위
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Result

 KITTI Dataset 31위
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Conclusion

 최적화를 RAFSet 알고리즘에접목함

 추가적인아이디어들을최적화, 맵포인트관리, 키프레임선정등에적용함

 추후루프클로징을추가하여 RAFSet SLAM의골격을완성시킬필요가있음

 또한새로운방법들을추가하고유용한아이디어와그렇지않은것들을실험을통해구별하여

선별할필요성이있음
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Q&A


