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简介

本文介绍了一种全局的快速配准算法，该算法不需要初始条件并且可以对齐有噪声的部分重叠点云。
在该算法进行过程中不需要最近查询，因此不仅仅在对齐精度上，同时在速度上超过了SOTA算法。

成对点云全局配准

对点云 ，任务是找到一个从 到 的刚性变换 ，点之间的匹配关系通过快速的特征匹配来建
立，并不会在算法进行中再重复计算，因此对变换的计算必须可以在不那么准确的匹配关系中进行。

即对于匹配关系集合 ，错误的关系必须被全部禁用。算法的目标为以下形式：

，其中 是一个强大的惩罚函数。在本文中，作者使用了Geman-McClure

评估函数 ，函数图像如下图，在x为0时取得最小值0，在x趋近于正负无穷时取得最大值
1，并且随着 的减小，值的变化越剧烈。




整体的优化过程为 ，其中

，对每个 求偏导数 ，得到

，将 代回到 中，就能够得到 ，因此优化二者是等价的。

线性化 ， ，使用高斯牛顿法

进行优化，解决 ， 是残差向量，而 是雅克比矩阵。

选择匹配点对的方法是对每个点求解它们的FPFH，对每个点在另一个点云中求FPFH的最近邻点。另
外这些点集还需要经过两次优化，第一次是双向测试，即 必须同时是互相的最近邻点。第

二次是紧密度测试，随机挑选三元组 ，满足
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