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引言
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随着虚拟现实、增强现实等技术的发展，全景影像技术受到广泛关注，其中移动球
形全景影像技术能够为用户提供更加真实、沉浸式的视觉体验。

然而，传统的移动球形全景影像技术存在定位精度低、三维重建效果差等问题，难
以满足高精度、高质量的三维重建需求。

因此，研究一种改进的GPS辅助的移动球形全景影像三维重建方法，对于提高全景
影像的定位精度和三维重建效果具有重要意义。

研究背景与意义



国内外学者在移动球形全景影像
三维重建方面开展了大量研究，
提出了基于多视几何、深度学习
等方法的三维重建算法。

然而，现有方法在处理复杂场景
、动态场景时仍存在较大的挑战
，如定位精度低、重建效果差等

问题。

未来发展趋势将更加注重多源数
据融合、高精度定位等技术的应
用，以提高移动球形全景影像三
维重建的精度和效果。

国内外研究现状及发展趋势



研究内容

本文旨在研究一种改进的GPS辅助的移动球形全景影像三维重建方法，通过融合GPS定位

信息和影像数据，提高全景影像的定位精度和三维重建效果。

研究目的

通过本文的研究，期望能够解决传统移动球形全景影像技术存在的定位精度低、三维重建

效果差等问题，为用户提供更加真实、沉浸式的视觉体验。

研究方法

本文采用理论分析和实验验证相结合的方法进行研究。首先，对GPS定位原理和全景影像

技术进行深入分析；其次，构建融合GPS定位信息和影像数据的三维重建模型；最后，通

过实验验证本文方法的有效性和优越性。

研究内容、目的和方法



移动球形全景影像获取与处理
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球形全景相机设计

采用特殊的光学系统和图像传感

器，实现360°x180°的全景影像

获取。

相机标定与校准

通过精确的相机标定和校准，消

除镜头畸变和光照不均等影响，

提高影像质量。

影像采集与传输

利用高效的影像采集和传输技术，

实现实时、高质量的球形全景影

像获取。

移动球形全景影像获取技术
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影像拼接与融合

利用影像拼接和融合技术，将多个球形全景影像无缝拼接成一

个完整的全景图。
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影像去噪与平滑

采用先进的去噪和平滑算法，减少影像中的噪声和伪影，提高

影像清晰度。
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影像增强与对比度提升

通过影像增强技术，提高影像的对比度和色彩饱和度，使细节

更加清晰可见。

影像预处理与增强技术



特征点检测与描述

采用SIFT、SURF等特征点检测算

法，提取影像中的关键点，并生

成相应的特征描述子。

特征匹配与筛选

利用特征匹配算法，如FLANN、

BFMatcher等，对特征点进行匹

配，并通过筛选去除误匹配点。

几何约束与优化

引入几何约束条件，如极线约束、

单应性矩阵等，对匹配结果进行

进一步优化，提高匹配精度。

特征提取与匹配方法



基于GPS改进的定位与定向技
术
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多路径效应

GPS信号在传播过程中可能受到建筑物、地形等反

射和折射，产生多路径效应，影响定位精度。

动态环境适应性差

传统GPS定位技术在动态环境中，如车载、

手持等应用场景下，由于信号不稳定导致定

位精度降低。

信号遮挡问题

传统GPS定位技术在城市峡谷、森林等复杂

环境中，由于信号遮挡导致定位精度下降。

传统GPS定位技术局限性分析



通过利用已知位置的参考站对GPS信号进行差
分处理，消除公共误差，提高定位精度。

差分GPS定位技术

利用载波相位观测值对伪距观测值进行平滑处
理，提高伪距观测值的精度和稳定性。

载波相位平滑技术

结合人工智能算法对GPS信号进行分析和处理，提高在复杂环境中的定位精度
和稳定性。

人工智能辅助定位算法

改进型GPS定位算法研究



惯性传感器融合
通过融合加速度计、陀螺仪等惯性传
感器数据，实现对设备姿态和方向的

精确测量。

视觉传感器辅助定向
利用摄像头等视觉传感器捕捉周围环
境的图像信息，通过图像处理和分析

确定设备的方向。

多源信息融合定向算法
综合惯性传感器、视觉传感器等多源
信息，采用先进的融合算法实现高精
度、高稳定性的定向测量。

基于多传感器融合的定向技术



三维重建算法研究及优化
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