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Resumo

Arauco Canchumuni, Smith Washington; Meggiolaro, Marco Antonio.
Localizacdo e Mapeamento Probabilistico Simultaneos de Robos M6-
veis em Ambientes Internos com um Sensor de Varredura a Laser. Rio
de Janeiro, 2013. 99p. Dissertacao de Mestrado — Departamento de En-
genharia Mecanica, Pontificia Universidade Catdlica do Rio de Janeiro.
Os Robo6s Mdveis sdao cada vez mais inteligentes, para que eles tenham a
capacidade de se mover livremente no interior de um ambiente, evitando obs-
tadculos e sem assisténcia de um ser humano, precisam possuir um conheci-
mento prévio do ambiente e de sua localizacdo. Nessa situagdo, o robo precisa
construir um mapa local de seu ambiente durante a execucdo de sua missao
e, simultaneamente, determinar sua localiza¢do. Este problema é conhecido
como Mapeamento e Localizacdo Simultaneas (SLAM). As solucdes tipicas
para o problema de SLAM utilizam principalmente dois tipos de sensores:
(i) odometros, que fornecem informag¢oes de movimento do robé mével e (ii)
sensores de distancia, que proporcionam informacao da percep¢dao do am-
biente. Neste trabalho, apresenta-se uma solucao probabilistica para o pro-
blema SLAM usando o algoritmo DP-SLAM puramente baseado em medidas
de um LRF (Laser Range Finder), com foco em ambientes internos estrutura-
dos. Considera-se que o robd moével estd equipado com um tnico sensor 2D-
LRE sem nenhuma informacao de odometria, a qual é substituida pela in-
formacao obtida da mdaxima sobreposi¢dao de duas leituras consecutivas do
sensor LRE mediante algoritmos de Correspondéncia de Varreduras (Scan
Matching). O algoritmo de Correspondéncia de Varreduras usado realiza uma
Transformada de Distribuicdes Normais (NDT) para aproximar uma funcao
de sobreposicdo. Para melhorar o desempenho deste algoritmo e lidar com
o LRF de baixo custo, uma reamostragem dos pontos das leituras forneci-
das pelo LRF é utilizada, a qual preserva uma maior densidade de pontos
da varredura nos locais onde haja caracteristicas importantes do ambiente.
A sobreposic¢do entre duas leituras é otimizada fazendo o uso do algoritmo de
Evolucao Diferencial (ED). Durante o desenvolvimento deste trabalho, o robd
movel "iRobot Create", equipado com o sensor LRF "Hokuyo URG-041x", foi
utilizado para coletar dados reais de ambientes internos, e diversos mapas 2D

gerados sao apresentados como resultados.

Palavras—chave

SLAM; Sobreposicao de Varreduras do Laser; Evolucdo Diferencial;

Medidor de Varredura a Laser; Robd Movel; Robética Probabilistica.
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Abstract

Arauco Canchumuni, Smith Washington; Meggiolaro, Marco
Antonio (Advisor). Probabilistic Simultaneous Localization and
Mapping of Mobile Robots in Indoor Environments with a Laser
Range Finder. Rio de Janeiro, 2013. 99p. MSc. Dissertation — Departa-
mento de Engenharia Mecanica, Pontificia Universidade Catdlica do
Rio de Janeiro.

The robot to have the ability to move within an environment without
the assistance of a human being, it is required to have a knowledge of the
environment and its location within it at the same time. In many robotic
applications, it is not possible to have an a priori map of the environment.
In that situation, the robot needs to build a local map of its environment
while executing its mission and, simultaneously, determine its location. A
typical solution for the Simultaneous Localization and Mapping (SLAM)
problem primarily uses two types of sensors: i) an odometer that provides
information of the robot’s movement and ii) a range measurement that
provides perception of the environment. In this work, a solution for the
SLAM problem is presented using a DP-SLAM algorithm purely based on
laser readings, focused on structured indoor environments. It considers
that the mobile robot only uses a single 2D Laser Range Finder (LRF),
and the odometry sensor is replaced by the information obtained from
the overlapping of two consecutive laser scans. The Normal Distributions
Transform (NDT) algorithm of the scan matching is used to approximate
a function of the map overlapping. To improve the performance of this
algorithm and deal with low-quality range data from a compact LRE a
scan point resampling is used to preserve a higher point density of high
information features from the scan. An evolution differential algorithm is
presented to optimize the overlapping process of two scans. During the
development of this work, the mobile robot "iRobot Create", assembled with
one LRF "Hokuyo URG-04LX", is used to collect real data in several indoor

environments, generating 2D maps presented as results.

Keywords

SLAM; Scan Matching; Evolution Differential; Laser Range Finder;

Robot Mobile; Probabilistic Robotics.
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O sdbio ndo é o que sabe, o sdbio é o que faz
aquilo que sabe.

Nuno Cobra
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