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本科毕业论文（设计）题目： 

基于 GPS 数据融合的开阔场景下双目视觉里程计研究 

 

 

立题的目的和意义： 
随着无人机技术的快速发展，凭借着体积小、成本低的特点，在军事领域和民用领域，

无人机都展现出了巨大的发展潜力，在电力输电线路巡检方面也有广泛的应用前景。在

电力巡检中，无人机的视觉定位有以下 2 个难点： 
1、由于户外场地开阔，可供相机识别的物体较少，相机识别精度较低，从而导致无人

机自身定位精度较差。 
2、无人机在运动过程中速度较快，只靠相机定位会由于位置变化过快而导致无人机自

身定位准确度下降。 
经文献调研，现有方法尚不足以解决上述问题。针对这些问题，本文将双目视觉里程

计和 GPS 数据进行融合，利用 GPS 在开阔场景下的稳定性提升无人机在开阔场景下自

身定位的精准性和鲁棒性，满足无人机户外电力巡检的自主作业需求。 
 
 
 
 

技术指标与主要内容： 
本课题研究的主要内容如下： 
（1）基于 ORB 算法的特征点检测与跟踪的方法研究 

（2）基于滤波的双目视觉惯性里程计的实现方法研究 
（3）基于双目视觉惯性里程计和 GPS 数据融合的方法研究 
对应的技术指标如下： 
实现相关算法和代码在无人机平台上的实时运行，并且使得无人机自身定位精度和稳

定性满足系统实际作业需求。 
 
 
 



 

 

进度安排： 

（1）2023.10—2023.12：收集资料，完成文献查阅； 

（2）2023.12-2024.1：确定 ORB 算法的特征点检测与跟踪的实现方法，初步完成 ORB
特征点检测与跟踪的代码编写； 

（3）2024.1—2024.2：确定双目视觉惯性里程计的实现方法，初步完成双目视觉惯性

里程计的代码编写； 

（4）2024.2—2024.3：确定双目视觉惯性里程计和 GPS 数据融合的方法，初步完成数

据融合的代码编写； 

（5）2024.3—2024.5：在无人机平台上运行相关算法和代码，并根据运行效果不断改

善算法和代码，实现最终效果和各部分的优化 

（6）2024.5—2024.6：整理结果，完成毕业论文。 

 

 

同组设计者及分工： 

个人独立完成 
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