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Поставленная 
задача Локализация робота - это 

задача определения положения 
и ориентации робота в 
заданной системе координат на 
основе сенсорных данных и 
априорной информации о 
среде.



Встречающиеся 
проблемы

● Изменение ракурса 

камеры

● Нестатическое 

окружение

● Ограниченные 

вычислительные 

ресурсы



Срез научных работ

Where am I? Cross-View Geo-localization with Natural Language Descriptions. [1] SceneGraphLoc: Cross-Modal Coarse Visual Localization on 3D Scene Graphs. [2]

Multiview Scene Graph. [3]



SegVLAD

SegVLAD pipeline. [4]



Visual Features for Place Recognition: 
Bag of Queries

Bag of Queries  pipeline [5]



SegVLAD + BoQ = SegBoQ



СуперСегменты в SegBoQ



Демонстрация работы SegBoQ
Запрос

Top 1 Top 2 Top 3



Параметры SegBoQ

*RAM++ & YOLO-World & Mobile-SAM-v2



Результаты тестирования
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