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O problema de localizagao e mapeamento simultaneos é de fundamental impor-
tancia tanto por suas aplicacoes em potencial para a construcao de sistemas roboticos
autonomos quanto por seu mérito proprio. De fato, a capacidade de adquirir mapas de
regioes desconhecidas por meio de um processo exploratorio tem, por exemplo, o potencial
de alterar o modo de agir de equipes de resgate e operacao em situagoes de emergencia a
tal ponto que pode ensejar a construgao de equipes roboticas de resgate, que operem de
modo totalmente independente, num futuro préximo. Uma aplicacao mais imediata seria
a ampliacao da capacidade de adaptacao de robos industriais, que operam em ambientes
que sao, majoritariamente, conhecidos a priori e estaticos apesar de estarem sujeitos a
pequenas alteracoes como o reposicionamento de obstaculos méveis. Nessa dissertacao,
apresentamos uma solucao para o problema de localizacao e mapeamento simultaneos que
se baseia na otimizacao por inteligéncia de enxame. Muito embora diversos trabalhos apli-
quem métodos classicos de otimizacao tais como os quasi-Newton e afins, o uso de técnicas
de otimizacao bio-inspiradas e livres de derivadas foi relativamente pouco explorado nesse
campo. Dito isso, escolhemos trés técnicas de otimizacao por inteligéncia de enxame,
quais sejam: enxame de particulas, colonia artificial de abelhas e o algoritmo inspirado
nos vaga-lumes . Além disso, e em consonancia com o objetivo de construir uma solugao
eficiente para o problema de localizacao e mapeamento simultaneos, fizemos uso do con-
ceito de grafos de poses para construir uma solucao robusta. Os sistemas de localizagao
e mapeamento simultaneos que sao baseados em grafos de poses estao, hodiernamente,
no estado da arte e acreditamos que o desenvolvimento de sistemas de processamento de
varreduras robustos é de extremo valor para o avanco dessa area da robdtica. Concluimos
por meio dos experimentos que o uso da técnica de otimizacao por enxame de abelhas
forneceu os resultados mais acurados dentro do escopo da estimacao online. Essa cons-
tatacao pode ser verificada pelo fato de que, nos melhores casos, obtivemos ganhos de
acuracia entre 12% e 88% na estimativa das componentes translacionais da trajetoria do
robo em relacao a sistemas do estado da arte pelo uso do algoritmo de otimizacao por
colonia artificial de abelhas. O método de otimizacao inspirado no comportamento de
vaga-lumes nao obteve resultados tao precisos quanto os do algoritmo de otimizacao por
colonia artificial de abelhas, entretanto em 7 dos 8 conjuntos de dados de dominio ptblico
que utilizamos ele foi o método mais veloz, consumindo, em média, apenas 23% do tempo
gasto pela otimizacao por colonia artificial de abelhas por varredura. A otimizagao por
enxame de particulas apresentou uma precisao inferior que a otimizacao por colonia arti-
ficial de abelhas, no entanto, seu consumo de tempo foi intermedidrio em comparagao as
duas outras meta-heuristicas empregadas.
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