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utility_calculator

viewPlanner.run

BasicViewPlanner::main

getViewSpace() V iew Sp ace是一个容器，

包含了可能的相机位姿

While(viewspace_->empty()) getViewSpace()

robot_comm_unit_->retrieveData()

调用view spaceService来获取所有的view  

四个Laun ch

robot_interface.launch
开了双目的线程

开了sim ple_view space_m od ule 从文件中读取48个可能的相机角度

flying_gazebo_stereo_cam.launch
设置了相机的坐标系名称以及将相机中的点云转换到世界坐标系中

开rviz

octomap_world_representation.launch 开O ctom ap的服务

basic_view_planner.launch 开basic_view _planer

getGoodViewSpace()
如果该路径点可以到达& &还没被探索过& & not_bad

则被加入到good view S pace中

if(pcl_rerouter_.rerouteOneToSrv()) 
return success; else return failed 在这个reroute函数里，将回调函数得到的点云发给w o rld /p c l_ in p u t服 务

这个服务是将点云从传感器坐标系转换到世界坐标系，

然后再插入到八叉树地图中去

调用utility_calculator_来得到next_best_view

WeightedLinearUtility getNbv() for every view

计算m ovem entC ost

多线程(8个)调用getIg()
对于每个view，调用C om puteView Ig()，这个方法调用

w orld/inform ation_gain的服务来计算ig

Information gain Service computeViewIg

getRaySet()
对于相机而言，设定视场角与x,y方向上的步长后，将像素lift

到三维空间再归一化，即得到了相机发射的光线的方向

将注册的ig_m etric加入ig_set中

对于每一个ray而言

给每个ig_m etric调用m akeR eadyForN ew R ay()

calculateIgsOnRay()

找寻这个ray的end_point

将这个ray的origin到end_poind（不包括endpoint）的经过的voxel

都用ig->includeR ayM easurem ent包含

将ray的end_point的voxel用ig->includeEndPointM easurem ent包含

调用每个ig的getInform ation()方法

选择ig-cost最大的view作为nbv

让机器人移动到nbv

几种ig

OcclusionAwareIg

UnobservedVoxelIg

RearSideVoxelIg

RearSideEntropyIg

ProximityCountIg

VasquezGomezAreaFactorIg

AverageEntropyIg

不区分via_voxel与end_voxel 公式为

不区分via_voxel与end_voxel 为一束光的voxel的可见性*信息增益

计算已知占据的voxel背后的voxel的数量

计算占据的voxel背后的voxel的信息熵

将离物体表面很接近的被遮挡的voxel的信息增益设置为很高

RayOcclusionCalculator

一束光线上所有voxel的平均的信息熵


