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基于光流法算法的 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 快速建立方法
马　 琳， 赵　 航， 谭学治

（哈尔滨工业大学 通信技术研究所， 哈尔滨 １５０００１）

摘　 要： Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 是一个含有丰富位置信息的图像数据库，数据库中每一幅图片或图片的特征在存储时会加入相应的位置

信息． 室内定位的性能与 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 图片的数量有关． 建立庞大的图片数据库能够使得定位结果更加准确，但是花费时间成

本会更大． 针对这个问题，本文提出了使用光流法算法来建立图片数据库 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ． 针对光流法用于室内图像的计算会受到

光线明暗不同的影响以及相机转向会产生横向偏移的问题，本文对光流法进行了改进，并使用改进后的光流法算法对摄像机

采集的图像序列进行计算，得到摄像机的自身位移，从而得到每一幅图片的对应的地理位置信息． 实验结果表明，利用使用光

流法快速建立的 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 进行室内定位，误差小于 １ 米的概率是 ２６％，误差小于 ２ 米的概率是 ７０％． 与传统的视觉室内定位

法相比，定位精度虽然略有降低，但建立图像数据库所需时间消耗大大减少． 相比于视频流快速建立 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 方法，定位效

果相当，建立 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 所需的设备更少，要求更加宽松． 利用光流法算法快速建立 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 能够很好的应用于室内视觉定

位系统，特别是应用于大型场所以及室内场景多变化的场所．
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　 　 室内定位以其低成本、方便操作、易覆盖等优

势，成为主流定位技术之一，并被广泛究． 文献［１］
利用对极几何理论对数据库中的图片与用户输入的

图片进行匹配计算，从而得到用户位置，该定位方法

达到了米级甚至亚米级的定位精度． 文献［２］提出

利用纠正线与单应矩阵的方法进行室内定位，在保

证定位精度的同时，提高了定位速度． 文献［３］利用

智能手机中摄像头进行定位与运动轨迹的估计，并
与手机中的惯导设备的定位结果进行对比． 通过实

验，该文献指出，视觉方法进行定位与导航的精度要

高于惯导设备，而且避免了惯导设备的累计误差问

题． 文献［４］提出利用价格昂贵的 ＲＧＢ－Ｄ 摄像机进

行轨迹的估计与计算，该算法利用视觉信息弥补景

深信息距离短的不足，而景深信息可以帮助提高视

觉定位的精度． 文献［５］利用深度相机进行室内定

位，并粗略的给出了运动轨迹． 文献［６］充分利用相

机的视觉信息、激光雷达的距离信息以及几何传感



器等给出了运动轨迹的估计，并对室内环境进行了

重建． 文献［７］利用智能眼镜中的相机实现视觉定

位对智能眼镜中的步行者航位推算仪 ＰＤＲ 所计算

出的位置进行修正，从而得到更加准确的运动轨迹，
将平均误差降低一半以上．

然而，以上方法虽然提高了视觉定位精度提高，
但是室内视觉定位系统的使用需要建立一个包含大

量图片以及每张图片对应的位置信息的图片数据库，
而在一个大范围场景建立这些数据库是非常消耗时

间和人力的． 为了解决这个问题，文献［８］提出了一

种基于视频流的快速建立 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 算法． 然而利用

此算法进行地理位置的计算时，需要知道每一时刻的

运动方向与坐标轴的夹角，在提取帧频率过高和角度

变化过快的情况下，角度信息和图片采集很可能无法

正确对应． 而且此算法的计算是假定相机是匀速运动

的，这是现实使用过程中是很难做到的．
为减少对传感器需求以及解决上述算法实用性

差的问题，本文提出利用光流法进行相机位移的计算

从而得到每一帧图像地理位置． 光流法经常被用于运

动检测、里程计算，自运动检测等［９－１０］ ． 文献［１１］详
细介绍了利用光流法进行物体检测的基本原理，并进

行了验证． 文献［１２］将要检测的目标从背景中隔离

出来，从而实现运动目标的检测与追踪． 文献［１３］利
用光流法和几何流结合的方式对运动的人物进行检

测体现了光流法的准确性、低复杂度的优点． 文

献［１４］中，一种基于单目相机的定位导航算法被提

了出来，该算法利用八点法和 ＲＡＮＳＡＣ 算法提升了

光流法的计算准确度，显著地降低了定位误差． 由

于运动是相对的，因此可以通过图片序列中物体的

光流，反过来对相机的运动进行估计． 本文利用改

进后的光流法，在已知起点的前提下，计算图片序列

中每一幅图片的地理位置．

１　 室内视觉定位系统

１．１　 系统框架

本文提出的视觉定位系统分为两个阶段，分别

是离线和在线两个阶段，系统框图见图 １． 本文所提

出的建立图像数据库的方法只需要利用一个摄像头

在行进过程中进行视频的采集，利用这个视频便可

以计算得到所需要的图片对应的位置． 这种建立

Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 的方法相比于已有方法是十分方便的．
系统中，在线定位过程分为两个部分，分别是根据用

户所提供的图片与数据库进行匹配和利用对极几何

算法进行用户位置估计． 先将用户的图像与数据库

中的图像进行匹配，找到最接近的四幅图像；然后利

用 ＳＵＲＦ 算法挑选出最接近的一幅图像，最后利用

对极几何算法对用户进行精确定位［１５］ ．

对极几
何算法

SURF
精匹配

Gist
粗匹配用户图片

用户位置

在线阶段

离线阶段
VisualMap

Gist
特征描述子

计算

SURF
算法

光流法
算法视频获取

图 １　 室内视觉定位系统框图

Ｆｉｇ．１　 Ｆｒａｍｅｗｏｒｋ ｏｆ ｉｎｄｏｏｒ ｖｉｓｕａｌ ｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ
１．２　 离线阶段

为提高建立图像数据库速度，本文的方法是利

用改进后的光流法对每一幅图片进行地理位置的计

算，这样既提高了数据采集的速度又减小了使用的

传感器的成本． 本文利用一个硬连接的摄像头，在
行进的过程中进行视频的录制． 根据需要，视频会被

每隔一段时间截取一幅图像，这些截取的图像可以用

来进行地理位置的计算，然后对这些图片进行特征点

的提取之后作为 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 中的视觉信息．
针对光流法计算结果受光线明暗变化影响而导

致计算结果不准确的问题，本文根据图像灰度特征

根据场景光线条件选取高灰度值的光流点进行光流

的计算． 由于相机在转向过程中会产生光流偏移，
本文提出了相机转向模型，将光流的偏移转换成行

进的线速度，从而实现光流偏移的修正． 经过两次

修正后的光流的计算结果，能够保证更准确的建立

图像数据库，这对在线阶段定位是十分重要的． 从

视频流中截取的每一幅图片都会进行特征提取． 本

文提取 Ｇｉｓｔ 描述子和 ＳＵＲＦ 特征作为图像特征．
１．３　 在线阶段

在线阶段，定位系统根据用户提供的图像进行

检索与计算，得到并提供给用户精确明确的地理位

置信息． 用户只需要输入一幅在所在位置拍摄的图

片，系统便可以对用户进行定位并将定位结果反馈

给用户． 系统在接收到用户提交的图片后，会将用

户图片的 Ｇｉｓｔ 描述子与数据库中的描述子进行粗

匹配． 根据 Ｇｉｓｔ 描述子的相似度选出四帧数据库中

的图片． 然后对这四幅图片和用户提交的图片进行

精匹配． 由于粗匹配时候选取出来 ４ 幅图片，因此

利用 ＳＵＲＦ 算法进行精匹配的过程需要进行 ４ 次．
在每次 ＳＵＲＦ 匹配过程中，利用 ＲＡＮＳＡＣ 算法在两

幅图片中选取 ８ 对匹配点． 因此，一共选出了 ３２ 对

匹配点，这些匹配点根据 ４ 幅图片共分成 ４ 组． 由于
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数据库中每一幅图片都代表不同的地理位置，因此

可以理解为，每一个地理位置都对应于 ８ 对匹配点．
由这 ４ 个位置的图片与用户图片计算得到的共 ３２
对匹配点可以作为对极几何定位算法的输入． 利用

对极几何定位算法，可以很快地得到用户的位置信

息，并将信息提供给用户．

２　 光流法算法建立 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ
２．１　 传统光流法

利用光流法可以从相邻图像序列中的光流运动

分析出物体在真实三维世界的运动情况． 光流是指

在相邻的图片系列中每一个像素点所呈现的物体的

运动． 光流法算法的核心思想是一个物体在相邻两

幅图像中灰度值是不变的，由此根据运动场和光流

场可得到光流法的核心方程为

Ｅｘｕ ＋ Ｅｙｖ ＋ Ｅ ｔ ＝ ０
式中 Ｅｘ、Ｅｙ、Ｅ ｔ 表示图像中像素点灰度沿 ｘ、ｙ、ｔ 方向

的梯度． 根据Ｈｏｒｎ － Ｓｃｈｕｎｃｋ算法，经过迭代计算可

得到物体的水平速度和垂直速度． 迭代公式为

ｕｎ＋１ ＝ ｕ
－
ｎ － ｆｘ

ｆｘｕ
－
ｎ ＋ ｆｙｖ

－
ｎ ＋ ｆｔ

ａ２ ＋ ｆｘ ２ ＋ ｆｙ ２ ，

ｖｎ＋１ ＝ ｖ
－
ｎ － ｆｙ

ｆｘｕ
－
ｎ ＋ ｆｙ ｎ ＋ ｆｔ

ａ２ ＋ ｆｘ ２ ＋ ｆｙ ２ ．

式中： ｆｘ 为图像沿 ｘ 方向梯度，ｆｙ 为图像沿 ｙ 方向的

梯度，ｆｔ 为图像沿时间方向梯度，ｎ 是迭代的次数，
ｕｎ＋１ 和 ｖｎ＋１ 分别是迭代 ｎ ＋ １次后的水平速度和垂直

速度，ａ 是平滑因子． 本文提出的改进后的光流法的

系统框图见图 ２．

光
流
法
处
理

光流偏移
修正

修正后的
光流

光流
计算

图像
序列

坐标系
映射

灰度特征
处理

运动轨迹及
位置信息

视频
采集起点

光流法输入

位置估计

角度信息

图 ２　 光流法计算的系统框图

Ｆｉｇ．２　 Ｆｒａｍｅｗｏｒｋ ｏｆ ｐｒｏｐｏｓｅｄ ｏｐｔｉｃａｌ ｆｌｏｗ ｔｅｃｈｎｉｑｕｅ

　 　 光流法虽然可以用于对三维运动的检测，但是

光流法的计算过程很大程度上会受到室内环境的影

响． 室内光线明暗变化会造成相邻图像的相同物体

的灰度值不同；在室内转弯处，相机的转向会带来光

流法的横向偏移． 这两个问题将会极大的影响利用

光流法进行位移的计算和轨迹的估计． 因此本文提

出了一种结合图像灰度特征的光流法改进方法，并
提出照相机的转向模型将光流横向偏移转化为线速

度，从而降低了误差，提高了光流法计算精度．

２．２　 结合灰度特征处理的光流法改进

本节对传统光流法进行了改进． 光流是指这些图

像上像素点亮度模式运动的速度或者说是物体所带

的发光部位的移动投影到图像平面所引起的像素点

亮度变化． 光流表示了图像上像素亮度模式的变化，
包含了真实场景中物体运动的丰富信息． 然而，由于室

内环境的光线明暗变化，以及室内转角过多的影响，传
统光流法在室内的使用会有很大的误差． 为了解决光

线的明暗变化的影响，提出了结合灰度特征的光流法

算法，选取受光线影响较小的区域进行位移的计算，从
而减小误差． 选取灰度值较大像素点的原因是，在产生

相同的灰度值变化的过程中，灰度值越大的点，相对灰

度变化越小． 灰度变化率计算公式为

γ ＝ Δｇ
ｇ
．

式中： γ 为像素点灰度值的变化比率， Δｇ 为相邻两

幅图片同一物体灰度的变化值， ｇ 为图像点变化前

的灰度值．
在相同的灰度值变化的情况下，灰度值越大的

点，变化比率越小，代表灰度的变化对其影响越小．
选取灰度大于平均灰度的像素记录下每个选取出来

的像素的位置用（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ）） 表示． 选取过程为

（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ）） ＝
（ ｉ，ｊ）， ｇｉｊ ＞ Ｇ；
不记录， ｇｉｊ ＜ Ｇ．{

式中： ｍ 表示像素，ｌｈ 和 ｌｖ 是一维向量，这两个向量

中的每一个元素都是一个像素点的横坐标或者纵坐

标，Ｇ 为阈值．
阈值的选取需要根据算法的使用环境而定． 本

文提出的方法是，在要使用的环境中定点采样，经过

遍历计算，选取出使计算结果误差最小的阈值． 根据

（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ）） 确定的位置，进行光流的选取从而

得到受影响较小水平速度 ｕｎ（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ）） 和垂

直速度 ｖｎ（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ）） 中ｍ是指选出的第ｍ个像

素． 这样一来得到了水平速度集 ｕｎ 和垂直速度集 ｖｎ ．

然后计算水平方向的平均速度 ｕ－ ｎ 和垂直方向的平

均速度 ｖ－ｎ ． 计算公式为：

ｕ－ ｎ ＝
∑ｕｎ（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ））

ｋ

ｖ
－

ｎ ＝
∑ｖｎ（ ｌｈ（ｍ）， ｌｖ（ｍ））

ｋ
式中 ｋ 为一维向量中元素的个数．

最后根据设定阈值门限并剔除速度过大以及速

度过小的数据． 这里设定水平速度阈值为 ０．１ｕ－ ｎ 和

１０ｕ－ ｎ， 垂直速度阈值为 ０．１ｖ－ｎ 和 １０ｖ－ｎ ． 将速度数值大

于十倍平均速度与数值小于十分之一平均速度的数
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据剔除，因为这些点通常为受噪声影响的点，也即是

在计算过程中原本速度应为 ０ 的点受噪声引起的小

的波动或者受到强噪声干扰导致的过大的计算结

果，这两个阈值通常是根据经验值来设计． 最后用

剔除过噪声点后的速度集，再次计算平均水平速度

ｕ－ ′ 和平均垂直速度 ｖ－′， 此时的平均速度才是最终用

来确定位置并进行运动轨迹估计的数据．
２．３　 光流的横向偏移修正

在进行运动轨迹估计时，研究人员或者小车的

自运动中存在转弯是不可避免的． 室内场景往往在

很短的时间内就进行了很大角度的转弯． 由于摄像

机的转弯会在光流法中带来光流横向偏移，因此计

算出来的速度结果将会有很大的误差． 在室内进行

光流法的计算时，必须要将光流的水平偏移误差部

分扣除出去，这样才能够得到更精确的结果． 本节

提出修正光流横向偏移的光流法改进算法，旨在解

决由于相机转向运动而导致的光流横向偏移问题．
　 　 摄像头在弯道处的转向模型见图 ３． ｘ 和 ｙ 分别

是水平方向和垂直方向． Ｔ′和 Ｆ′分别为 Ｔ和 Ｆ在水

平坐标轴上的投影． 矢量ＯＴ→为摄像机或者研究人员

的实际位移，矢量ＯＦ→ 为用光流法计算出来的位移．

由此可见，矢量ＦＴ→为由于摄像机转向引入的水平方

向位移误差引入这种误差的原因是，实验环境中摄

像头是固定连接的，这样可以认为，摄像头的转向引

入的速度误差是摄像头的线速度，因此产生的位移

误差是在水平方向上的． 本实验的摄像头高度固

定，且仰角不会变，因此可以认为垂直方向不会产生

因相机的转向而产生误差． 光流的横向偏移计算见

图 ４，该图体现了如何在利用光流法计算弯道序列

时，去除摄像机转向所引入的额外光流．

O T′ F′ x

V T F

y

图 ３　 摄像机转向模型

Ｆｉｇ．３　 Ｍｏｄｅｌ ｏｆ ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ ｃｈａｎｇｅ ｏｆ ｔｈｅ ｃａｍｅｒａ

O T

α

S

M

图 ４　 光流横向偏移计算

Ｆｉｇ．４　 Ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ ｌａｔｅｒａｌ ｄｅｖｉａｔｉｏｎ ｏｆ ｏｐｔｉｃａｌ ｆｌｏｗ

　 　 在图 ４ 中， Ｓ 点为第一幅图片位置，相机方向是

正前方，也即是走廊的垂直方向． Ｔ 点为最终转向结

束后位置，相机方向与转弯前方向垂直． Ｍ点为转弯

过程中的任一点． 图中 α 为相机在运动过程中的转

向角， ｜ ＯＭ ｜ 为相机相对与转向中心的转向半径，也
即是圆Ｏ的半径． 在图 ４中，该转向所引入的光流误

差体现在运动中应为相机运动的线速度． 因此只需

要计算出线速度，并且在光流法计算的结果中将线

速度减掉即可． 计算公式为：

ω ＝ α
Ｔｓｅｑ

，

ｖｌｉ ＝ ω· ＯＭ ．
式中： α是旋转角度（按照规划路线行走时为已知的

先验条件），Ｔｓｅｑ 是相邻两幅图片的时间间隔，ω 是

转向的角速度．

３　 实验仿真

３．１　 实验环境

为了验证所提算法的可靠性，将本算法用在走

廊实验环境中，实验地点是哈尔滨工业大学通信技

术研究所 １２ 楼． 实验场所的平面见图 ５．

图 ５　 实验场所的平面

Ｆｉｇ．５　 Ｆｌｏｏｒｍａｐ ｏｆ ｔｈｅ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ａｒｅａ

　 　 为避免手持设备因手的抖动等问题引入计算误

差，建立了一个采集平台进行视频获取． 本文中的

实验主要利用该平台进行视频的获取，并进行

Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 的建立，平台图片见图 ６． 平台上所有的

设备均是硬连接，这样是防止设备的晃动会引起误

差． 利用这套设备，只需要在打开摄像头，边移动边

采集视频即可． 本文中摄像头所采集的视频是 ＭＰ４
格式的，所截取图片是 ｊｐｇ 格式．

图 ６　 数据采集平台

Ｆｉｇ．６　 Ｐｌａｔｆｏｒｍ ｆｏｒ ｄａｔａ ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎ
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３．２　 仿真结果

光流法的计算是计算截取视频得到的图片序列

中每个像素的运动速度和位移． 利用光流法对相邻

两幅图像的计算结果见图 ７． 图 ７（ａ）为图片序列的

相邻两幅图片，将这两幅图片作为光流法的输入，即
可得到图 ７（ｂ）的计算结果． 图 ７（ｂ）中的每一个蓝

色点放大后均为带方向有大小的箭头，代表图片中

每个像素的运动速度大小和方向． 由于图像序列是

根据所录视频，按照人为设定的视觉截取得到，因此

根据截取图片的时间与每两幅相邻图片计算得到的

速度，便可以计算得到相对应的位移． 图片采样速

率根据实际情况而定，本文采样速率为 ０．５ ｓ 截取一

帧图片． 实际操作过程中如果速度过快则采样速率

要更快，运动速度慢则可以降低采样速率．
　 　 图 ８ 为光流法计算相邻两幅图片的累计误差概

率曲线，实验采样图片共 ９３０ 张图片，每 ３１ 张一组，
每组图片共可以计算 ３０ 个位移，对这 ９００ 个位移进

行误差统计画出 ＣＤＦ 曲线． 两条曲线是分别利用改

进后的光流法算法与传统的光流法的算法对相同的

图片序列进行计算统计得到． 图片序列是，严格每

隔 ８０ ｃｍ 进行一次照片的拍摄，共连续拍摄 １００ 组

照片． 由图 ８ 可看出，改进后算法的计算准确度要

明显好于传统光流法的计算结果． 经过改进的光流

法，即本文提出的算法，计算结果 ７０％的概率误差

小于 １．２ ｃｍ，而传统光流法的计算的误差小于 ２ ｃｍ
的概率是 ７０％． 本文的算法计算结果最大误差只有

２．４ ｃｍ，小于传统光流法的 ２．７ ｃｍ．

（ａ）相邻两幅图片

局部

放大

（ｂ）光流法计算结果

图 ７　 光流法的计算

Ｆｉｇ．７　 Ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ ｏｆ ｏｐｔｉｃａｌ ｆｌｏｗ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ
　 　 利用本文所提出的 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 方法对用户进行

定位，在 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 建立的环境内随机采集图片进

行输入共进行 １５０ 次定位，得到的定位结果与传统

视觉室内定位方法得到的定位结果以及文献［８］中
提出快速建立 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 的算法的定位精度进行比

较并绘制 ＣＤＦ 曲线见图 ９． 三种方法在线定位算法

均为对极几何算法，只有离线建库算法不同．
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图 ８　 传统光流法与改进的光流法计算误差

Ｆｉｇ．８　 Ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ ｅｒｒｏｒ ｏｆ ｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌ ｏｐｔｉｃａｌ ｆｌｏｗ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ ａｎｄ
ｉｍｐｒｏｖｅｄ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ
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图 ９　 定位误差的 ＣＤＦ
Ｆｉｇ．９　 ＣＤＦ ｏｆ ｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎ ｅｒｒｏｒ

　 　 本文提出算法建立的 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 进行室内定位

得到的结果的误差小于 １ ｍ 的概率是 ２６％，小于

２ ｍ的概率是 ７０％． 本文的定位误差在 ２．５ ｍ 以内的

时候略好于视频流建库的定位方法，在 ２．５ ｍ 以上

的时候略差与该方法． 虽然本文提出的方法比传统

定位方法误差略大，但是以较小的误差增大换取建

库时间的大幅度减小是值得的． 经过分析，定位误

差在 ２．５ ｍ 以上时的定位效果与视频流方法稍有不

如，原因是，由于光流法对弯道环境的计算仍然存在

少量误差，这些误差是由于本文平台只使用了单一

摄像头，相比视频流方法使用了较少的传感器． 虽

然本文的算法定位误差在 ２．５ ｍ 以上时增加了一

点，但是相比于视频流方法操作更加简单，要求也更

加宽松，比如：不再需要匀速运动与角度转变信息的

实时记录等． 定位误差最大可达到 ５ ｍ 以上，这在

室内定位时不可接受的．

·８２· 哈　 尔　 滨　 工　 业　 大　 学　 学　 报　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 第 ４９ 卷　



由于传统的视觉室内定位系统是逐点采集数

据，因此建立的数据库中图片所对应的地理位置几

乎是完全准确的，不存在误差，因此定位结果的误差

主要来源于在线定位算法． 本文采用的光流法在经

过提升后虽然误差大幅度降低，但是仍然存在很小

的误差，因此在定位结果的误差除了存在于在线定

位算法的误差，也来自于离线数据库的误差，因此定

位误差会有所上升． 本文提出的算法目的在以少量

的精度降低换取离线采集数据的时间人力成本．
本实验室使用的传统室内定位方法在采集数据

时使用激光雷达采集距离信息，使用摄像头采集图

片． 由于需要逐点采集，根据实验场景情况在实验

过程中，每隔 ５０ ｃｍ 便停下进行数据的采集，不考虑

运动过程的时间，每次采集数据需要大概 ５ ｓ 共采

集 ２２４ 幅图片，花费 １８．７ ｍｉｎ． 利用本文的方法，利
用摄像头对同样的场景进行视频的录制，采集数据

过程共花费了 ２ ｍｉｎ 左右，共截取图片 ２３８ 张． 由此

可以看出，本文提出的算法虽然使得定位精度略有

下降，但是采集数据花费的时间大大降低，因此本算

法非常适合在大面积多楼层建筑内使用．

４　 结　 论

本文提出了一种基于光流法的 Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 快速

建立算法． 本文对光流法进行了改进，提高了光流

法的计算准确度，使得该算法能够更好地用于视觉

定位系统中，因为能够建立一个更准确的 Ｖｉｓｕａｌ
Ｍａｐ 有助于提高在线阶段时候的定位精度． 相比于

传统的视觉定位系统和已存在的视频流快速建立

Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 算法，本文的方法充分利用了图像中的

信息，比传统视觉定位系统建立数据库要更方便，比
已有的视频流算法所用的设备更简便、要求更宽松，
达到了快速建库的目的． 经过实验，本文提出的方

法可以很好的用于复杂的室内环境中，降低了建立

Ｖｉｓｕａｌ Ｍａｐ 的复杂度．
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