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Projeto

A robotica movel, campo que estuda robds independentes de controle

externo, tem como um dos principais problemas a auto-localizacao e o
mapeamento realizados de maneira simultanea. Tal tarefa é desafiadora
pelo grande numero de restricoes e comportamentos complexos envolvidos.

Até este ponto do projeto, foi implementado um sistema de auto-
localizacao de um robo terrestre Pioneer 3DX, utilizando o método Monte
Carlo através de um filtro de particulas. O robd teve equipado um sensor
laser com 180 feixes cobrindo os 180 graus em frente. O mundo foi
representado como uma grade de ocupacao, em que cada célula possuia um
valor de 0 a 1 com a chance de ter um obstaculo.

Modelo de Localizagao de Markov

O modelo acima descreve como € o processo de auto-localizacao o
robd. Ele precisa, sabendo as agdes ui e as leituras z, estimar a posicao x; e o
mapa m. O estimado
Para a auto-localizacao, diversos pontos sao espalhados pelo mapa,
representando as hipoteses de posicao do robd. A cada iteracao do método,
um modelo de movimentacao € aplicado em todas as particulas, de acordo
com a movimenta¢ao u;,, seguido de uma pesagem delas de acordo com a
semelhanca com as leituras z; do robd. Com os novos valores para as
hipoteses, elas sao destruidas/reproduzidas aleatoriamente, fazendo uso
dos seus pesos. Com o tempo, elas tendem para a posicao real do rob6 no
mundo.
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Trabalhos Futuros

O projeto tem como futuro o desenvolvimento de um meétodo completo de mapeamento e auto-localizacao
simultineos. Tem-se como objejtivo o aprofundamento nos conhecimentos de analise intervalar e visio computacional. E
explorada a possibilidade de criar intervalos baseados em elementos distinguiveis encontrados nas imagens de entrada e
gue as propriedades matematicas deles sejam usados para melhorar a qualidade dos resultados. Também é considerada
a analise dos valores semanticos dessas propriedades com o mesmo objetivo.
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