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INTRODUÇÃO:

Sistemas robóticos têm ganhado cada vez mais espaço no mercado, pois podem contribuir com diversas necessidades humanas, dentre elas, destaca-se a capacidade de realizar tarefas em locais de risco [1]. Portanto, para lidar com locais muitas vezes desconhecidos é necessário o uso de mecanismos para localização e mapeamento simultâneos (SLAM).

METODOLOGIA:

Este trabalho utiliza um sensor Kinect e um Notebook acoplados à plataforma robótica PatrolBot para aquisição das nuvens de pontos, Figura 1. Tal plataforma é teleoperada com Robotic Operation System (ROS) e para aquisição dos dados de localização e mapeamento simultâneos é utilizado o algoritmo RGBDSLAM [2]. Este, por sua vez, utiliza os algoritmos SURF [3] e RANSAC [4] para fazer a junção das nuvens de pontos adquiridas em instantes diferentes, onde o primeiro é responsável por extrair pontos chaves das nuvens e o outro eliminar pontos chaves com falsas correspondências e calcular a matriz homográfica. Para otimização do mapa é utilizado o algoritmo g2o [5]. Por fim, é utilizado um algoritmo da biblioteca Point Cloud Library (PCL) [6] para simplificação das nuvens de pontos, sendo ele Voxel Grid 3D (caixas 3D no espaço) [6].  
RESULTADOS E CONCLUSÕES:

O algoritmo RGDBSLAM apresentou ótimos resultados, visto que foi capaz de gerar mapas tridimensionais com pouca perda de informações geométricas, sendo possível observar a distinção nítida entre objetos, e também apresentou bons resultados sobre localização. A técnica de simplificação de pontos utilizando o algoritmo Voxel Grid 3D também mostrou-se muito eficiente, sendo capaz de reduzir significativamente a quantidade de pontos das nuvens preservando apenas informações essenciais. Figura 2.
              Figura 1 – PatrolBot com Kinect
       Figura 2 – Mapa com 12042140 pontos (x y z rgb)
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