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Introdução/Objetivos 

Cada vez mais robôs são utilizados em tarefas de alto risco para humanos, ou extremamente repetitivas. Algumas destas tarefas requerem que o robô tenha capacidade de se localizar em ambientes desconhecidos e, também, reconhecer o seu objetivo. Por exemplo ir do ponto ‘A’ ao ponto ‘B’ e reconhecer uma peça que deve ser substituída.
O problema é que os sensores do robô, que determinam sua localização, não são totalmente precisos. Para resolver este problema é utilizado um filtro que, através de probabilidade estatística, demonstra a confiabilidade dos sensores e corrige a posição do robô para ficar mais perto da posição real.
Este problema trava a aplicação de robôs em larga escala que substituiriam a presença de humanos em tarefas de alto risco em ambientes hostis ou desconhecidos.
O objetivo do projeto foi desenvolver uma biblioteca de software para uso geral de robôs para conseguirem mapear o ambiente e se localizarem dentro deste ambiente. Tendo isto em vista foi implementado o filtro de Kalman, que é uma das técnicas mais utilizadas.
Metodologia

Foi utilizada a linguagem de programação C++ e a biblioteca de computação visual openCV para implementar o filtro e simular um veículo autônomo em movimento em um ambiente. Este veículo deveria se locomover de um ponto ‘A’ até um ponto ‘B’ e retornar ao ponto ‘A’.
Foi implementado o filtro estendido de Kalman, que permite modelar separadamente as variáveis determinísticas e não determinísticas do sistema. O problema do filtro é o erro residual cumulativo entre os estados modelados do sistema. Caso o sistema tenha muitos estados, a posição real e a posição projetada do veículo têm uma diferença de valores muito elevada. 
Resultados e Discussão

Como esperado, o filtro gera um erro residual e cumulativo ao longo dos passos realizados pelo robô. No simulado, o objetivo era alcançado foi alcançado em setenta e cinco passos. A posição modelada divergiu 0.24u.m. da posição real do robô. Ao retornar e parar no ponto de origem, a diferença de posições foi de 1.32u.m., muito do erro final foi conseqüência da mudança de sentido que o veículo teve de realizar.
Considerações Finais ou Conclusão

Com a análise dos resultados é possível verificar que a taxa de erros é alta conforme o número de estados e os desvios que o veículo deve realizar ao longo do percurso. Esse erro torna as tarefas, onde o robô precisa se locomover muito, difíceis de ser realizadas. Podendo o robô se perder e não conseguir realizar o seu propósito.

É possível minimizar esses erros com filtros mais avançados e complexos. Que, por conseqüência, demandam muita capacidade computacional e inviável no hardware de um robô. Obrigando o robô a ter ajuda de um computador adicional. Isso por sua vez diminui a flexibilidade de uso do veículo robótico. 
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