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论 文 概 要 
 

一、 研究目的和方法 

    随着机器人技术的蓬勃发展，各类机器人如仓储物流机器人、送餐机器人和无人送货车

等都愈来愈频繁地出现在工业生产和人们的日常生活中，在一些特殊应用场景中更是扮演着

至关重要的角色。在目前的室内机器人定位的研究中，激光、视觉同步定位与地图构建方法

受到广泛的关注，但激光、视觉存在成本和环境光照等的限制。文章提出了一种基于磁序列

回环检测的低成本机器人定位与建图方法。该方法能够利用低成本的各类传感器件实现机器

人在室内的连续定位地图构建。 

二、 主要结果与结论 

    文章提出了一种基于磁序列回环的低成本机器人定位与建图方法。该方法能够显著抑制

机器人在室内运动时的累积误差，提升在室内长时间的连续定位性能，快速高效的回环检测

与验证证明了磁序列回环的可行性，并实验验证了其对于机器人长时间室内定位精度和可靠

性的提升。 

三、 主要创新点 

（1）提出了快速且鲁棒的磁序列回环检测 

（2）使用各类低成本传感器实现了低成本机器人定位与建图。 

四、 科学意义和应用前景 

    提出了一种基于磁序列回环的低成本机器人定位与建图方法，能够提升机器人室内长时

间连续定位的性能。该方法对于从事固定工作内容的机器人小车实现长时可靠定位，并同时

免除额外信标部署和维护成本方面，具有很好的应用价值。 

五、 解决的实际问题 

文章提出了一种基于磁序列回环检测的低成本机器人定位与建图方法。该方法能够有效

利用环境磁特征检测回环抑制机器人在室内运动时的累积误差，实现机器人在室内的连续定

位地图构建。 
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