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Abstract of thesis presented to the Senate of Universiti Putra Malaysia in fulfilment of
the requirement for the degree of Master of Science

DEVELOPMENT OF A MOBILE ROBOT SPATIAL DATA ACQUISITION
SYSTEM
By
001 WEI HAN

July 2006

Chairman  : Professor Shattri Mansor, PhD

Faculty : Engineering

This research focused on developing a spatial data acquisition system using mobile robot
technology and close-range photogrammetry technique without ground control points
(G.C.Ps) on the images. Image capturing of object features and their planimetry
positioning were acquired by a mobile robot and applied to create 3D plans which
include contour plan, slope plan and location plan. PhotoModeler, Matlab programming
and ArcView GIS software were used in the processing to create the detail plans.
Additionally, the accuracy of mobile robot system was thoroughly tested and validated
in real-world condition. Results showed that the coordinate accuracies computed from
robot-based images in non-G.C.Ps were achieved within a range between 1.8 cm and 99

cm.



Abstrak tesis yang dikemukakan kepada Senat Universiti Putra Malaysia sebagai
memenuhi keperluan untuk ijazah Master Sains

PEMBANGUNAN SISTEM MENPEROLEHI DATA SPATIAL DENGAN
MENGGUNAKAN ROBOT MUDAH ALIH
Oleh
OOI WEI HAN

Julai 2006

Pengerusi : Profesor Shattri Mansor, PhD

Fakulti : Kejuruteraan

Tesis ini berfokus dalam membangunkan satu sistem memperolehi spatial data dengan
melibatkan teknologi robot dan teknik fotogrammetri dengan tanpa berpandukan kepada
sebarang titik kawalan dalam imej. Robot digunakan untuk pengumpulan spatial data
serta menentukan kedudukan lokasi objek dalam imej yang diperolehi. Koordinat-
koordinat objek ini digunakan untuk memplotkan pelan-pelan 3-D termasuk pelan
kontor, pelan cerun serta pelan lokasi. Semua proses dan hasil menggunakan perisian-
perisian seperti PhotoModeler, Matlab dan ArcView. Ujian-ujian ketepatan terhadap
sistem ini telah dilaksanakan sepenuhnya dalam situasi yang sebenar. Keputusan yang
diperolehi menunjukkan nilai ketepatan bagi koordinat-koordinat objek imej robot

berada dalam lingkungan 1.8 cm dan 99 cm.
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