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Resumo

Anchayhua Arestegui, Nilton Cesar; Meggiolaro, Marco Antonio. 

Localização e Mapeamento de Robôs Móveis Utilizando Inteligência e 
Visão Computacional. Rio de Janeiro, 2009. 111p. Dissertação de 

Mestrado - Departamento de Engenharia Mecânica, Pontifícia Universidade 

Católica do Rio de Janeiro. 

Esta dissertação introduz um estudo sobre os algoritmos de inteligência 

computacional para o controle autônomo dos robôs móveis, Nesta pesquisa, são 

desenvolvidos e implementados sistemas inteligentes de controle de um robô 

móvel construído no Laboratório de Robótica da PUC-Rio, baseado numa 

modiÞcação do robô ER1. Os experimentos realizados consistem em duas etapas: 

a primeira etapa de simulação usando o software Player-Stage de simulação do 

robô em 2!D onde foram desenvolvidos os algoritmos de navegação usando as 

técnicas de inteligência computacional; e a segunda etapa a implementação dos 

algoritmos no robô real. As técnicas implementadas para a navegação do robô 

móvel estão baseadas em algoritmos de inteligência computacional como são 

redes neurais, lógica difusa e support vector machine (SVM) e para dar suporte 

visual ao robô móvel foi implementado uma técnica de visão computacional 

chamado Scale Invariant Future Transform (SIFT), estes algoritmos em conjunto 

fazem um sistema embebido para dotar de controle autônomo ao robô móvel. As 

simulações destes algoritmos conseguiram o objetivo, mas na implementação 

surgiram diferenças muito claras respeito à simulação pelo tempo que demora em 

processar o microprocessador. 
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Abstract

Anchayhua Arestegui, Nilton Cesar; Meggiolaro, Marco Antonio (Advisor). 

Computational Intelligence Techniques for Visual Self-Localization and 
Mapping of Mobile Robots. Rio de Janeiro, 2009. 111p. M.Sc. Dissertation 

– Departamento de Engenharia Mecânica, Pontifícia Universidade Católica 

do Rio de Janeiro. 

This theses introduces a study on the computational intelligence algorithms 

for autonomous control of mobile robots, In this research, intelligent systems are 

developed and implemented for a robot in the Robotics Laboratory of PUC-Rio, 

based on a modiÞcation of the robot ER1. The veriÞcation consist of two stages: 

the Þrst stage includes simulation using Player-Stage software for simulation of 

the robot in 2-D with the developed of artiÞcial intelligence; an the second stage, 

including the implementation of the algorithms in the real robot. The techniques 

implemented for the navigation of the mobile robot are based on algorithms of 

computational intelligence as neural networks, fuzzy logic and support vector 

machine (SVM); and to give visual support to the mobile robot was implemented 

the visual algorithm called Scale Invariant Future Transform (SIFT), these 

algorithms in set makes an absorbed system to endow with independent control 

the mobile robot. The simulations of these algorithms had obtained the objective 

but in the implementation clear di!erences had appeared respect to the simulation, 

it just for the time that delays in processing the microprocessor.  
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"Nenhum homem realmente produtivo pensa

como se estivesse escrevendo uma disser-

tação".

Albert Einstein., .
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