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Resumo 

O mapeamento robótico envolve vários desafios: a alta dimensionalidade, a incerteza, a dinamicidade e correspondência das informações, p. ex. Este trabalho apresenta um método original capaz de integrar informações sensoriais de diferentes níveis de abstração e natureza, fornecendo modelos representativos de ambientes navegáveis por robôs. Para tal são propostos os seguintes conceitos:

-Mapas perceptivos: estrutura de representação responsável pelo registro de cada nível abstrato ou sensor perceptivo do robô. Constituem-se de mapas topológicos individuais específicos a cada informação percebida. 

-Mapa espacial: estrutura de representação responsável pelo registro espacial   navegado pelo robô, armazenando a localização do mesmo. 

Os mapas são associados de modo que ambigüidades perceptivas sejam tratadas no espaço, enquanto dificuldades de localização podem ser resolvidas utilizando a informação perceptiva.

Uma plataforma de teste para robótica móvel, envolvendo Realidade Virtual e Simulação, foi desenvolvida, a partir da ferramenta Webot. A abordagem foi implementada e validada em um conjunto de ambientes 3D com robôs do tipo Pionner. Questões referentes a alta dimensionalidade, correspondências perceptivas e dinamicidade foram avaliadas.  Os resultados encontrados são promissores e indicam o sucesso da abordagem.  Como trabalhos futuros pretende-se explorar no trabalho a recente descoberta associada a estrutura cerebral humana de localização, conhecida como Células em Grid.
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