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Введение. Построение мультимодальных карт предполагает не только сбор и хранение
геометрической информации об окружении, но и представление семантической информации об
объектах в картируемом пространстве и связей между ними в виде текстовых данных. Существуют
разные подходы для извлечения семантической информации, однако не многие из них подходят для
робототехники, так как решения должны быть эффективны по быстродействию и используемым
памяти и вычислительным ресурсам.
Таким образом, основной целью данного исследования является сравнительный анализ
современных методов извлечения семантической информации для последующего обоснованного
выбора наиболее перспективных подходов для интеграции в систему построения мультимодальных
карт.

Основная часть. При исследовании различных методов извлечения семантический информации
для последующего построения мультимодальных карт оценивались несколько ключевых аспектов,
которые включали точность выявления описаний и/или эмбеддингов, скорость работы алгоритма,
эффективность хранения информации (в том числе использование памяти) и возможность
применения на бортовых вычислителях мобильных роботов. Данные критерии помогают оценить
качество будущих карт и их пригодность для реальных задач, где важны точность и оптимальное
использование ресурсов.
Анализ преимуществ и недостатков изученных подходов проводился на датасетах ScanNet[1],
Replica[2], а также с использованием симулятора AI2-THOR[3], и позволил выделить группу
перспективных методов, которые могут быть использованы для улучшения качества и
функциональности карт: Open-Fusion[4], ConceptGraphs[5] и другие.

Выводы. В ходе работы проведен обзор существующих методов построения мультимодальных
карт, проанализированы подходы извлечения эмбеддингов и описаний. Выявлены преимущества и
недостатки различных подходов к извлечению семантической информации, что позволяет
предложить новый подход или улучшения на основе полученных результатов. Определены
потенциальные области применения мультимодальных карт, а также указано ключевое направление
для дальнейшего исследования и развития в этой области: использование связки из
сегментационной и визуально-лингвистической моделей.
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