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1 INTRODUÇÃO.
O problema de modelar nuvens de pontos tridimensionais é importante em diversos contextos, entre eles podemos destacar o uso na robótica [Drews, 2013]. Neste contexto, é importante obter uma representação de alto nível dos dados devido ao tamanho e restrições de tempo. Assim, uma abordagem que permite lidar com nuvens de pontos em alto nível pode reduzir a exigência em aplicações críticas, tais como detecção de mudanças, reconhecimento de objetos e detecção de lugares.
2 METODOLOGIA.
Este trabalho apresenta um algoritmo proposto em [Drews, 2013] onde o conhecimento a priori sobre o número de Gaussianas da mistura é desnecessário. A Figura 1 mostra uma visão global do método proposto. Inicialmente, é feito um pré-processamento da nuvem de pontos, simplificando pontos e removendo ruídos. Para isso, é utilizada a biblioteca Point Cloud Library (PCL) [PCL]. Em seguida, o algoritmo Split-EM é proposto a fim de evitar ótimos locais e para estimar uma representação adequada da mistura de Gaussianas. O critério de seleção utilizada para indiciar se a mistura é adequada é o Minimum Description Length (MDL) proposto por [Figueiredo, 2002].
Figura 1 – Visão Global da Metodologia proposta.
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3 RESULTADOS.
Foram realizados diversos experimentos tanto em ambientes simulados como em reais a fim de validar a proposta do trabalho. A metodologia mostrou-se eficaz na modelagem de nuvens de pontos, conseguindo estimar uma boa mistura de Gaussianas com um custo computacional baixo. Este trabalho publicou dois artigos, um no XIX Congresso Brasileiro de Automática 2012 [Drews, 2012] e outro no 2013 IEEE International Conference on Robotics and Automation [Drews, 2013].




4 CONSIDERAÇÕES FINAIS.
Este trabalho propôs uma metodologia para representação de nuvem de pontos tridimensionais baseada em mistura de Gaussianas. Foi apresentado um novo algoritmo baseado no algoritmo Expectation-Maximization (EM) e no paradigma split-and-merge. O algoritmo não sofre com problemas de ótimos locais, como no EM clássico. Além disso, é eficiente quando comparado com o estado-da-arte na estimativa de mistura de Gaussianas em nuvem de pontos 3D [Drews, 2010]. Os trabalhos futuros serão focados na melhoria do desempenho da estimação das misturas de Gaussianas utilizando unidades GPU e uma nova versão em paralelo do algoritmo apresentado. Além disso, também serão realizadas experiências em cenários outdoors.
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