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ROBOTICKO KARTIRANJE

Roboticko kartiranje (robotic mapping) je vrlo aktivno istraziva¢ko podrudje u robotici i
umjetnoj inteligenciji u posljednjih tridesetak godina. U robotickom kartiranju mobilnim
robotima stvaraju se prostorni modeli okolisa. Problem kartiranja jedan je od najvaznijih
problema u izradi autonomnih mobilnih robota.

U 1980-im i pocetkom 1990-ih podrudje roboti¢kog kartiranja bilo je podijeljeno na me-
tricki i topoloski pristup. Metricke karte sadrze geometrijska svojstva, a topoloske opi-
suju povezanost razli¢itih mjesta. Medutim, razlika izmedu metri¢kog i topoloskog pristu-
pa uvijek je bila neizrazita jer se svi topoloski pristupi oslanjaju na geometrijske
informacije.

U nekoliko radova objavljenih u 1990-ima stvoren je statisti¢ki okvir za istovremeno rjesa-
vanje problema kartiranja i lociranja robota u odnosu na kartu koju izraduje. Od tada se za
roboticko kartiranje primjenjuje termin SLAM (Simultaneous Localization and Mapping),
tj. istodobno lociranje i kartiranje.

U izradi karte robot se sluzi senzorima. To su kamere, laserski skeneri, kompasi, GPS i dr.
Podaci dobiveni tim senzorima optereéeni su pogreskama mjerenja koje su statisticki medu-
sobno ovisne. To je zato Sto se pogreske akumuliraju tijekom vremena i utje¢u na nacin
interpretacije buduéih mjerenja. Stoga je izrada algoritama za istodobno lociranje i kartira-
nje izuzetno slozen zadatak (Thrun 2002).

Roboticko kartiranje ima veliku primjenu i u geodeziji i kartografiji u izmjeri i kartografi-
ranju zatvorenih prostora. Naime, da bismo se u zatvorenim prostorima mogli sluziti loka-
cijskim uslugama nuzne su karte tih prostora. Prema nekim procjenama, najmanje 50 mi-
lijardi éetvornih metara unutarnjih prostora bit ée kartografirano u sljedeéih pet godina
(Schmitz i dr. 2015).

Tvrtka NavVis konstruirala je uredaj za kartiranje zatvorenih prostora 3D Mapping Trolley
na kojem se nalazi Sest kamera i tri laserska skenera dometa 30 m, a pri izmjeri sluzi
se algoritmom SLAM (NavVis 2016). 3D model unutarnjeg prostora zra¢ne luke u Miun-
chenu, veli¢ine oko 20 ha, napravljen je navedenim hardverom i softverom (Schmitz i dr.
2015).
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