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Definicoes importantes

Navegacao: habilidade de movimentagcao em ambientes
conhecidos, parcialmente conhecidos ou desconhecidos

Odometria: posicionamento relativo do robé em relaciao
a sua posicao e orientacao inicial

Localizacao: posicionamento absoluto do robé em
relacao ao sistema de referéncia do ambiente

Mapeamento: habilidade de gerar uma memoria de
percepcao do ambiente

Percepcao: capacidade de detectar informagdes do
ambiente



Percepcao do ambiente




Localizacao & Mapeamento

« SLAM (Simultaneous localization and
mapping)

— Construcao e atualizacao de um mapa de conhecimentos
do ambiente durante a navegacao

« O mapa € construido com informacdes da percepcao do robd
sobre 0 ambiente (sensores exteroceptivos)

* As informacdes do mapa permitem ao robd otimizar o
planejamento das trajetorias



Funcionamento do SLAM
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Funcionamento do SLAM

« Durante o seguimento
da trajetodria o robd
constroi o mapa do
ambiente com
informacoes dos
sensores (percepcao)

* Ao detectar um
obstaculo na trajetoria
original a mesma é
replanejada
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Funcionamento do SLAM
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SLAM (Simultaneous
localization and mapping)
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Pontos importantes

« Qual a posicao inicial do robd em relacdo ao
mapa? (tf = map to odom)

« Existe alguma forma de referéncia do ambiente?
(gps, landmark?)

« A posicao inicial € variavel e precisa ser
determinada a cada nova interacao com o
ambiente



Pontos importantes

« Se é possivel localizar-se pelo mapa também é
possivel melhorar a odometria

* Qual a certeza da informacao que € adicionada
ao mapa? Qual a probabilidade de estar
incorreta?



Mapeamento

* O robd pode movimentar-se pelo mapa através de duas formas:

— navegacao global planeja trajetdrias para um GOAL distante

navegacao local cria trajetos para um GOAL préximo e evita
obstaculos dentro de uma janela do mapa

Local Costmap Global Costmap



Mapa de custos

« Costmap: ¢uma
estrutura de dados que
armazena os locais seguros
para a navegacao do rob6
em um “grid” de células

« E uma representacao
normalmente binaria e
representa

espacos livres,
ocupados
ou desconhecidos
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Tarefa

* Desenvolver a técnica de SLAM para a navegacao
autébnoma do rob6 Bob

Requisitos
1.navegar até o goal dinamico

2.se localizar automaticamente
no ambiente

3.criar o mapa durante toda a
navegacao

4.gravar o mapa apos a primeira
navegacao




