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O problema de mapeamento e auto-localizagdo simultaneos (SLAM) representa um
grande desafio para a robdtica movel, importante para qualquer aplicagdo que
funcione sem um método de localizacado externo ou mapa do ambiente de operagao.
Com a imperfeicdo das informacdes obtidas por meio de sensores, métodos buscam
formas de garantir sua corretude em ambientes altamente dinamicos, sendo o uso
da analise intervalar uma forma de alcangar essas garantias. A adaptacdo da
abordagem usada para a auto-localizagao para o tipo de atividade é fundamental
para o bom desempenho do sistema, e ao se considerar cenarios especificos &
possivel explorar garantias sobre a sua composi¢ado, como padrdes detectaveis por
sensores. O trabalho desenvolvido visa explorar na etapa de localizagao, peca
importante para alcangar-se um sistema completo de SLAM, métodos de analise
intervalar que sao capazes de explorar e simplificar padrdoes complexos de se
descrever em um ambiente cuja superficie navegada necessariamente apresenta
formas regulares visualmente identificaveis, como ladrilhos. A vantagem dessa
escolha de abordagens é fazer uso da capacidade dos métodos intervalares de
processar problemas ndo lineares, como a representacdo paramétrica dos padroes
repetitivos no solo, além da garantia de conter a solugéo verdadeira na estimacao,
diferente de métodos probabilisticos passiveis de divergir, em um método mais
eficiente e de facil compreensao. A pesquisa resultante pode, entdo, ser expandida
com o acoplamento de um método de mapeamento correspondente, cumprindo as
operagbes simultaneamente. A etapa atual do projeto teve importancia para a
validacdo do emprego das técnicas nos problemas tangidos, restando a realizagao
de testes em plataformas mais complexas, com interferéncias maiores, a fim de
garantir a sua robustez. Com a realizagdo de um sistema robdtico completo, possivel
a partir do que foi realizado, espera-se oferecer uma alternativa simplificada e
garantida para solugdo de problemas altamente nao lineares, de resolugao
conhecidamente custosa, potencialmente integrando um sistema de SLAM.



