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AR 中的算法问题
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空间定位

3 DoF 6 DoF (SLAM) 空间锚点 VPS

环境感知

平面提取 深度估计丨三维重建

人机交互

手势 手柄 眼动

1. https://augmentedpixels.com/pokemon-go-make-truly-augmented-reality-game-slam-sdk/



1. Davide Scaramuzza, “Tutorial on Visual Odometry”，https://rpg.ifi.uzh.ch/visual_odometry_tutorial.html 2. https://vision.in.tum.de/research/vslam

从无人车、手机、AR / VR 设备等
图像传感器

系统输入

相对运动轨迹、稀疏三维环境

系统输出

SLAM 之于 AR

类似于北斗之于导航

SLAM 原理丨SLAM是什么
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https://rpg.ifi.uzh.ch/visual_odometry_tutorial.html


光沿直线传播，汇聚光心，

交于成像平面

1. 高翔. 视觉 SLAM 十四讲: 从理论到实践，电子工业出版社

SLAM 原理丨相机模型
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SLAM 原理丨视觉几何
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两视角图像：

特征提取和匹配



R, t

SLAM 原理丨视觉几何
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视觉几何约束，姿态估计，

三维估计



1. http://theia-sfm.org/sfm.html

内容区域
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SLAM 原理丨地图未知的同时定位与建图

通过 SLAM 可以得到相对

轨迹，三维特征坐标



SLAM 应用丨米琪
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定位原理丨地图已知的姿态估计
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仅相对于自己的轨迹够了吗？

如何将自己的运动和别人统一呢？

方案：

三维地图构建，地图共享

Camposeco F, Cohen A, Pollefeys M, et al. Hybrid camera pose estimation, 2018.

1.Camposeco F, Cohen A, Pollefeys M, et al. Hybrid camera pose estimation, 2018.



定位应用应用丨SLAM + Vision Position System(VPS) 
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1. https://medium.com/@colbygee/azure-spatial-anchors-are-going-to-change-the-world-31ad41894219So that everyone can change the world
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定位应用丨SLAM + 空间锚点多人共享



1. Newcombe R A, Lovegrove S J, Davison A J. “DTAM: Dense tracking and mapping in real-time”iccv’11So that everyone can change the world

让每个人可以改变世界     雷鸟创新

三维重建原理丨稠密深度估计



1. https://zju3dv.github.io/neuralrecon/So that everyone can change the world
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三维重建原理丨SLAM + 深度估计



1. https://zju3dv.github.io/neuralrecon/
2.https://mp.weixin.qq.com/s/PfkutkHGeMlp2Mf-OswuLQSo that everyone can change the world
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三维重建应用丨MR特效
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雷鸟算法团队

团队背景

中科院、浙大、哈工大等

高校博士为主技术团队

动作捕捉、显示标定、

传感器标定等实验室条件硬件支撑

CVPR, ECCV, ISMAR, ICRA, 

TVCG 等顶级会议或期刊收录论文产出



Morpheus Plan 2.0
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将提供SDK以及SLAM、
人脸检测等算法支持，
专业技术团队1V1跟进

技术支持
免费借用样机，解决兼

容调试问题

样机支持

助力产品推广，包括但
不限于公众号、媒体专
题、沙龙大会等渠道

市场宣传
针对优质项目将提供应
用市场分发、B端项目
对接、投资对接等

项目对接

添加小助手 提交方案申请 审核并提供样机

如何加入开发者计划



谢谢观看
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