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Задача визуального определения местоположения (Visual Place Recognition) яв-
ляется одной из ключевых для локализации и навигации автономных мобильных
роботов. Использование визуальных сенсоров обладает преимуществом низкой сто-
имости и доступности, однако они уязвимы к различным видам изменений сцены -
включая изменение ракурса камеры, освещения и изменение внешнего вида отдель-
ных объектов.

Одним из решений указанных проблем является алгоритм SegVLAD [1], кото-
рый формирует эмбеддинги не для всего изображения целиком, а для его отдель-
ных сегментов. Метод строит граф на основе объектов, распознанных на изображе-
нии, где вершины соответствуют объектам, а рёбра строятся триангуляцией Делоне
между соответствующими центроидами. Для каждого изображения выделяются сег-
менты - подмножества вершин графа, находящиеся на ограниченном расстоянии от
выбранного центра. Далее для задачи сопоставления используется стратегия поис-
ка ближайших эмбеддингов сегментов: эмбеддинги сегментов изображения-запроса
сравниваются с эмбеддингами всех сегментов в базе, после чего отбираются наибо-
лее похожие. Полученные кандидаты по локациям агрегируются, и итоговая оценка
похожести между изображением-запросом и каждым кандидатом вычисляется как
сумма сходства между соответствующими сегментами. Такой подход позволяет по-
высить устойчивость к локальным изменениям сцены, включая перемещения объек-
тов и частичные окклюзии, а также обеспечивает более надёжное сопоставление при
изменении ракурса камеры.

В оригинальной реализации SegVLAD визуальные признаки (visual features) из-
влекаются с помощью модели DINOv2 [3], а агрегация признаков осуществляется
методом VLAD (Vector of Locally Aggregated Descriptors) (аналогично статье [4]).

В данной работе предпринимается попытка модификации SegVLAD, заключа-
ющаяся в замене связки DINOv2 + VLAD на более современный подход - Bag of
Queries [2]. Bag of Queries опирается на набор глобальных, обучаемых запросов, ко-
торые более эффективно извлекают признаки с помощью механизма cross-attention.

Но в отличие от реализации с DINOv2, Bag of Queries не позволяет получать
попиксельные признаки, поэтому в предоставляемом методе для каждого сегмента
ищется bounding box, который потом целиком подается в Bag of Queries.

В докладе будут предоставлены результаты тестирования на открытом датасете
3RScan и датасете для задачи визуального определения местоположения, предостав-
ленном центром робототехники Сбер.
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