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Visual Odometry / SLAM Evaluation 2012

LOAM https://github.com/Chris7462/floam Jul-24 0.55 N z /
CT-ICP2 https://github.com/jedeschaud/ct_icp Jul-22 0.58 \
Traj-LO https://github.com/kevin2431/Traj-LO Jul-24 0.58

GLIM https://github.com/koide3/glim Feb-26 0.59 https://www.cvlibs.net/datasets/kitti/e
AKF-LIO https://github.com/xpxie/AKF-LIO Jul-25 0.59 val_odometry.php
universal-slam 0.59

KISS-ICP https://github.com/PRBonn/kiss-icp Jan-26 0.61

OKVIS2-X https://github.com/ethz-mrl/okvis2 Dec-25

RKO-LIO https://github.com/PRBonn/rko_lio Mar-26

CURL-SLAM https://github.com/SenseRoboticsLab/CURL-MAP Aug-25

MOLA-LO https://github.com/MOLAorg/mola Mar-26 0.62

RESPLE https://github.com/ASIG-X/RESPLE Jan-26

BALM https://github.com/hku-mars/BALM Aug-24

Fast-LIO https://github.com/hku-mars/FAST_LIO Jul-24

ORB-SLAM3 https://github.com/UZ-SLAMLab/ORB_SLAM3 Feb-22

RTAB-MAP https://github.com/introlab/rtabmap Feb-26

2Fast-2Lamaa https://github.com/clegenti/2fast2lamaa Mar-26

plain_slam_ros?2 https://github.com/NaokiAkai/plain_slam_ros2 Jan-26

OpenLidarMap https://github.com/TUMFTM/OpenLiDARMap Jan-26

ROLO_SLAM https://github.com/sdwyc/ROLO Jan-25

LocNDF https://github.com/PRBonn/LocNDF Apr-24

SiMpLE https://github.com/vb44/SiMpLE Dec-25 0.62

PIN-SLAM https://github.com/PRBonn/PIN_SLAM Jul-25 0.64

filter-reg https://github.com/bhsphd/FilterReg Jul-19 0.65

MULLS https://github.com/YuePanEdward/MULLS Jan-24 0.65

SLAMLab empty 0.66

Onion-LO https://github.com/huashu996/Onion-LO Sep-25 0.69

ISC-LOAM https://github.com/wh200720041/iscloam Mar-24 0.72

* établi en mars 2026
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https://github.com/koide3/glim

CHOIX

KISS-ICP LO (Lidar seul) Simplicité d’utilisation

RKO-LIO LIO (couplage fort) Philosophie “KISS-ICP” pour le LIO
MOLA Multicapteurs Modularité

2FAST-2LAMAA LIO (couplage fort) Rejet des objets dynamiques
FAST-LIO LIO (couplage fort) Rapidité (y compris CPU modestes)
PLAIN-SLAM-ROS2 LIO (couplage fort) Légéreté du code

Capteurs
Profil de mission

A
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PRIME

Robot Polyvalent de Maintenance de I'Infrastructure

VISION
e 2lidars ch128x1 (av. et arr)
« 2 lidars ché64w (ga. et dr.)
« 2 caméras RGB grand angle (av. et arr.)

GNSS et INERTIEL
« ellipse D (IMU intégré)

CALCUL
* RPi4 (commande bas niveau)
« DS1300 - core 19 -32 Go RAM

6 juillet 2026 GROUPE



Modeéle Type
Vert

ch128x1  Hytbride 120° 5° 20Hz 760 000 pts/s gPTP

ch64v Hybride 180° 60° 20Hz 568 000 pts/s gPTP

PRIME a fait 'objet d’'une numérisation 3D

L’orientation des capteurs a été recalée empiriquement
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PRIME

6 juillet 2026

Lidars ch64w Lidars ch128x1

RUTX50

DS1300
GrandMaster PTP

. RPi4
elllpse D Patch PREEMPT_RT
Contréle bas niveau

SNCF
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VOIE

LIGNE'GAEN-FLERS = tracé de_"gﬁkm
, | ' P ﬂ“

GARE DE PONT-
ERAMBOURG
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ANALYSE

EVALUATION GNSS
4 )

tracé de référence

déviation latérale

point de calcul

" J

6 juillet 2026 Drift en Z non analysé

recalage angulaire

sur 10m

EVALUATION SLAM

tracé de référence

déviation latérale
a 25 ou 50m

point de calcul Au point suivant, on projette
orthogonalement le point sur
le tracé de référence, on réoriente

et on calcule I'écart.

/
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NUAGE AGREGE
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Evolution de I'erreur latérale (évaluée a +50 m)

kiss-icp - front lidar - berjou 2024 (RMSE: 0.67m)

kiss-icp - front lidar - berjou 2026 (RMSE: 0.75m)

kiss-icp - 4 lidars - berjou 2026 (RMSE: 1.16m)

mola - front lidar - berjou 2024 (RMSE: 1.89m)

mola - front lidar - berjou 2026 (RMSE: 4.47m)

mola - 4 lidars and imu - berjou 2026 (RMSE: 3.73m)
rko-lio - front lidar - berjou 2024 (RMSE: 0.69m)
ffastlamaa - 4 lidars and imu - berjou 2026 (RMSE: 8.42m)
3d_party - front lidar - berjou 2026 (RMSE: 2.24m)
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* Dans un environnement ferroviaire ou la dynamique est « lente », kiss-icp et rko-lio tirent bien leur épingle du jeu
* « L’échec » de mola et 2fast-2lamaa n’est peut étre pas technique mais il I'est a minima sur la simplicité d’utilisation
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Evolution de I'erreur latérale (évaluée a +25 m)

—— kiss-icp - front lidar - berjou 2024 (RMSE: 0.24m)

1.4 —— Kkiss-icp - front lidar - berjou 2026 (RMSE: 0.27m)
= rko-lio - front lidar - berjou 2026 (RMSE: 0.24m)
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KISS ICP

Evolution de I'erreur latérale (évaluée & +25 m)

20.0
—— kiss-icp - front lidar - berjou 2026 (RMSE: 0.27m)
—— kiss-icp - rear lidar - berjou 2026 (RMSE: 0.32m)
— kiss-icp - left lidar - berjou 2026 (RMSE: 3.43m)
17.5 kiss-icp - right lidar - berjou 2026 (RMSE: 1.72m)
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Les lidars droite et gauche ne donnent pas la
bonne abscisse curviligne finale
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KISS ICP

¥ Polyscope

@ Reset View Screenshot ¥ (3

W Structures

¥ Point Cloud (3)

¥ current_frame
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KissICP Visualizer
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GNSS vs SLAM

Evolution de la déviation latérale (SLAM évalué a +25m vs GNSS brut en continu)

—— kiss-icp - front lidar - berjou 2026 (RMSE @25m: 0.27m)
—— rko-lio - front lidar - berjou 2026 (RMSE @25m: 0.24m)

——- GNSS Bruta (RMSE: 1.17m)
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GNSS vs SLAM

Evolution de la déviation latérale (SLAM évalué a +75m vs GNSS brut en continu)

——- GNSS Bruta (RMSE: 1.17m)
—— kiss-icp - front lidar - berjou 2026 (RMSE @75m: 1.41m)
—— rko-lio - front lidar - berjou 2026 (RMSE @75m: 1.28m)
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Il faut monter a 75m pour avoir une erreur latérale comparable.
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P E R F CPU intel core i7-9750H (6 cores, 12 threads, max 4,5GHz)

RAM 16Go DDR5 @ 2667 MHz
OS OS ubuntu 22.04.05 LTS (kernel 6.8.0-124)
environnement conteneurisé via podman

KISS ICP /ms

RKO LIO 6,4ms

SNCF
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SYNTHESE

Pour notre usage
e KISS-ICP est |la référence pour le SLAM LiDAR seul (grace a sa simplicité)
 RKO-LIO est une excellente solution LiDAR-Inertiel (LIO).

Efficacité
 RKO-LIO (6,4 ms) et KISS-ICP (7 ms) offrent les meilleurs temps de calcul par frame

Intérét des conteneurs
e des algorithmes prometteurs comme MOLA ou 2FAST-2LAMAA peuvent échouer a ['usage non pas par
manque de performance, mais a cause d'une complexité majeure de configuration. Notre repo
(https://gitlab.com/LRJOLY/slam_tests) pourrait aider la communauté a faciliter 'appropriation.

Gestion de la dérive (long terme)
* méme les meilleurs SLAM LiDAR souffrent de dérives lentes. L'ajout d'une IMU compense une partie des
erreurs mais pas la totalité, ce qui nécessite une fusion a plus large echelle.

SNCF

6 juillet 2026 GROUPE



ROSCON FR 2026 4 juin 2026 24
GROUPE
Interne



ITL Robotique
+33625342912
louis-romain.joly@sncf.fr

www.sncf.com @

GROUPE



