论文学习笔记
论文记录
注：此文保存论文学习的一些记录，并且根据主题进行了分类。同时包括了部分数据集和github上的实例。
每一篇论文都应该包含，链接，标题，主要内容（可选）如有必要还应当包含参考引文等内容。




  目录
  一、数据集... 2
  1. 事件相机的角点检测与SLAM... 2
  1.1 The Event-Camera Dataset and Simulator 2
  1.2 Semi-Dense 3D Reconstruction with a Stereo Event Camera. 2
  1.3 CED: Color Event Camera Dataset 2
  1.4 Visual-Inertial Event Dataset 3
  1.5 Direct event camera tracking. 3
  二、算法实例... 3
  1. 基于事件的角点检测与跟踪... 3
  1.1 ESIM: an Open Event Camera Simulator 3
  1.2 rpg_dvs_ros. 3
  1.3 Arc*: Asynchronous Event-based Corner Detection. 3
  1.4 Fast Event-based Corner Detection. 3
  1.5 EKLT: Asynchronous, Photometric Feature Tracking  using Events and Frames. 4
  1.6 Feature Tracking Analysis. 4
  1.7 Event Feature Tracking. 4
  1.8 FA-Harris: A Fast and Asynchronous Corner Detector  for Event Cameras. 4
  1.9 Event-based, Direct Camera Tracking. 4
  1.10 rpg image reconstruction from events. 4
  1.11 Event-based Vision Resources. 4
  1.12 DVS Image Reconstruction. 4
  2. 视觉里程计与SLAM... 5
  1.1 rpg_dvs_evo_open. 5
  1.2 Real-Time Panoramic Tracking for Event Cameras. 5
  1.3 Event Vision Library. 5
  1.4 Event Based Visual Odometry. 5
  1.5 Event-based Stereo Visual Odometry. 5
  1.6 MSCKF_VIO.. 5
  1.7 msckf_vio_k. 5
  1.8 MSCKF_VIO_MONO.. 6
  1.9 R-vio. 6
  1.10 msckf-中文注释... 6
  1.11 stereo_msckf 6
  1.12 msckf_vio mono_96. 6
  1.13 rpg trajectory evaluation. 6
  三、论文... 6
  1. 角点检测与跟踪... 6
  













一、数据集
1. 事件相机的角点检测与SLAM
1.1 The Event-Camera Dataset and Simulator
经典事件相机数据集。包含shapes，boses，poster三个场景下的共计11个包，每个包还提供txt与rosbag两种格式。非常方便与经典。同时还提供了用于标定的包。其缺点是没有对相机-IMU进行联合标定。如果需要使用imu弄视觉里程计的话需要自己去标定。该数据集内还有通过仿真得到的数据集。目前尚未对仿真未进行测试。
链接：http://rpg.ifi.uzh.ch/davis_data.html

1.2 Semi-Dense 3D Reconstruction with a Stereo Event Camera
苏黎世大学的数据集之一，双目事件相机输出，最大的优点是进行了IMU对相机的联合标定且提供了地面实况。方便进行SLAM与视觉里程计的有关研究。一共包含六个场景下的内容。但是只提供rosbag格式文件。
链接：https://rpg.ifi.uzh.ch/ECCV18_stereo_davis.html 

1.3 CED: Color Event Camera Dataset
苏黎世数据集，内容很多，多个rosbag压缩为一个压缩包。该数据集采用了DAVIS346相机拍摄。图像是彩色图像。还没用过呢
链接：https://rpg.ifi.uzh.ch/CED.html 

1.4 Visual-Inertial Event Dataset
双目灰度图像及事件输出。可以用于事件相机的视觉里程计。相机的分辨率为1280720和10241024.据称其具有比较较快的移动速度和较大的事件率
链接：https://vision.in.tum.de/data/datasets/visual-inertial-event-dataset

1.5 Direct event camera tracking
深度事件相机输出，并且包括先验地图的数据集
链接：https://rpg.ifi.uzh.ch/direct_event_camera_tracking/index.html

1.6 The UZH-FPV Drone Racing Dataset
按照介绍是高速，六自由度，事件相机飞行数据集。场景通常比较空旷或者就是在室外，对于里程计很有挑战性。反正我在虚拟机上跑单目VIO时基本上都发散。视觉传感器中的大加速度、旋转和明显运动使得主动轨迹难以进行状态估计。
链接： https://fpv.ifi.uzh.ch/ 

1.7 High Speed and High Dynamic Range Videowith an Event Camera
苏黎世数据集，主要是一些室外场景，在汽车上的录制版本。有阳光等干扰。速度快，动态强。
链接：https://rpg.ifi.uzh.ch/E2VID.html 




二、算法实例
1. 基于事件的角点检测与跟踪
1.1 ESIM: an Open Event Camera Simulator
事件相机的仿真。不太清楚该算数据集还是算程序。
链接：https://rpg.ifi.uzh.ch/esim.html https://github.com/uzh-rpg/rpg_esim

1.2 rpg_dvs_ros
事件相机ros驱动，基本上事件相机的程序都需要的依赖。支持dvs，davis和dvxplorer
链接：https://github.com/uzh-rpg/rpg_dvs_ros 

1.3 Arc*: Asynchronous Event-based Corner Detection
ARC算法的改进形态，结构简单，速度快，实测噪声还是不小的，虽然能看出来角点很明显，但是边缘会大量的被检测为角点。因此角点跟踪算法最好可靠并且有很强的抗噪声能力。
链接：https://github.com/ialzugaray/arc_star_ros 

1.4 Fast Event-based Corner Detection
苏黎世大学提供的eFAST算法，其实还包括Harris算法。与Arc算法相比，efast噪声小很多，但是处理速度也要慢很多。实测速度大约差了三四倍左右。
链接 ：https://github.com/uzh-rpg/rpg_corner_events 

1.5 EKLT: Asynchronous, Photometric Feature Tracking using Events and Frames
EKLT跟踪方法，属于帧与事件结合的跟踪方法，效果应该是还不错，但是速度非常慢。能不能配置好很看脸。
链接：https://github.com/uzh-rpg/rpg_eklt

1.6 Feature Tracking Analysis
与EKLT方法一起放上去的特征跟踪效果评估方法。包括KLT和重投影两种方法。KLT方法需要依赖灰度图像，重投影方法需要包含深度图像。
链接：https://github.com/uzh-rpg/rpg_feature_tracking_analysis

1.7 Event Feature Tracking 
基于事件的关联概率跟踪，需要在ubuntu下matlab运行。我曾将邀请计算机专业的同学来帮我配置了一整天也没配置上去。效果不详
链接：https://github.com/daniilidis-group/event_feature_tracking 

1.8 FA-Harris: A Fast and Asynchronous Corner Detector for Event Cameras
FA-Harris算法，简单来说就是Arc算法加速的Harris算法。据称效果很好，但是评估论文认为其在某些环境下难以保持良好的性能。
链接：https://github.com/ruoxianglee/fa_harris

1.9 Event-based, Direct Camera Tracking
如题，事件相机的跟踪，其实更偏SLAM一些。需要是深度相机，还需要先验地图
链接：https://github.com/uzh-rpg/direct_event_camera_tracker

1.10 rpg image reconstruction from events
这是一个应用matlab的图像重建方法
链接：https://github.com/uzh-rpg/rpg_image_reconstruction_from_events

1.11 Event-based Vision Resources
该文会经常更新事件相机有关的一些学术资源和论文，应该放在第一位的
链接： https://github.com/uzh-rpg/event-based_vision_resources 

1.12 DVS Image Reconstruction 
事件相机的图像重建，可以通过纯事件重建也可以加进去图像。说起来官方软件里也有一个类似的玩意，好像是一个，不过还是官方软件里那个更好用一些。
链接：https://github.com/cedric-scheerlinck/dvs_image_reconstruction

1.13 eb-tracker
一个单独的特征跟踪代码，py文件
链接：https://github.com/neuromorphic-paris/eb-tracker 

1.14 grvc_ef_tracker

链接：https://github.com/grvcPerception/grvc_ef_tracker







2. 视觉里程计与SLAM
1.1 rpg_dvs_evo_open
苏黎世大学开源的单目事件相机里程计，不包括IMU。其为论文：
http://rpg.ifi.uzh.ch/docs/RAL16_EVO.pdf 的实现。主要缺点是到现在我也没把他的环境给配置出来。编译就是过不去
链接https://github.com/uzh-rpg/rpg_dvs_evo_open 

1.2 Real-Time Panoramic Tracking for Event Cameras
事件摄像机的实时全景跟踪，我只能说我也没弄明白怎么用的。
链接：https://github.com/VLOGroup/dvs-panotracking 

1.3 Event Vision Library
其实是一个事件相机视觉算法库
链接：https://github.com/EventVisionLibrary/evl

1.4 Event Based Visual Odometry
一个需要matlab的特征跟踪符方法
链接： https://github.com/kazuotani14/EventBasedVisualOdometry

1.5 Event-based Stereo Visual Odometry  
六自由度事件相机VISO，因此是双目的。双目事件相机视觉里程计。香港的那个什么大学。那个单目非线性滤波的VIO_mono就是他家的
链接：https://github.com/HKUST-Aerial-Robotics/ESVO

1.6 MSCKF_VIO
事件相机视觉里程计，目前来讲我觉得他不好用
链接：https://github.com/MichaelGrupp/evo

1.7 msckf_vio_k
使用msckf框架的传统双目视觉里程计。如果图像处理速度太慢会起飞。
链接：https://github.com/KumarRobotics/msckf_vio 

1.8 MSCKF_VIO_MONO
上文宾夕法尼亚大学双目视觉里程计的单目模型版本。我将再此基础上改成evio，问题同上，处理速度满了就起飞。而且这个不是全局的，没有回环检测，所以说到底他也是会漂移的。
链接：https://github.com/UMiNS/MSCKF_VIO_MONO

1.9 R-vio
一个开源的基于ros的单目视觉惯性里程计，主要采用的应该也是msckf框架。效果还行。但是不知道为什么跑不动我事件相机的灰度图。
链接：https://github.com/rpng/R-VIO

1.10 msckf-中文注释
双目msckf框架视觉里程计。其包含中文注释，便于学习
链接：https://github.com/yuzhou42/MSCKF 

1.11 stereo_msckf
Msckf框架下视觉里程计的python实现。
链接：https://github.com/uoip/stereo_msckf

1.12 msckf_vio mono_96
同样是一个单目的msckf框架下的vio。
链接：https://github.com/yifung96/MSCKF-VIO 

1.13 rpg trajectory evaluation
一个视觉里程计跟踪效果的评估程序。
链接：https://github.com/uzh-rpg/rpg_trajectory_evaluation    





三、论文
1. 角点检测与跟踪
有空再说
































