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Модифицированный NDT-алгоритм локализации и картографирования для SLAM-миссии в 
динамической среде 
 
Рассмотрены проблемы применения алгоритмов последовательной локализации в рамках решения 
навигационной задачи мобильного робота в динамической среде. Предложена модификация алгоритма 
Normal Distributions Transform (NDT) за счет дополнения его разработанным методом обновления карты 
на базе трассировки лучей. Исследовано качество, в том числе быстродействие, работы программной 
реализации модифицированного NDT-алгоритма на тестовых и реальных данных. 
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Trubin P.P., Ibatullin A.A., Khomchenko V.G., Gebel E.S. Modified NDT algorithm for localization and 
mapping of SLAM mission in dynamic environment 
 
The paper discusses the application of sequential localization algorithms in the task of mobile robot navigation in 
dynamic environment. It proposes to modify the Normal Distributions Transform (NDT) algorithm by supplementing 
it with a new procedure of raytracing-based map update. The performance, including the speed, of the software 
implementation of the modified NDT algorithm is investigated on both test and real-life data.  
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