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O problema de filtragem de estados está relacionado com o de estimação de estados que trata a determinação das variáveis de sistemas dinâmicos, tema de grande importância em Robótica. Estimar estados se torna difícil devido aos erros na aquisição dos estados e na determinação do modelo físico. O filtro de Kalman, apesar de ser uma das primeiras técnicas desenvolvidas, é uma das soluções mais utilizadas. O filtro apresenta duas etapas, predição e correção, gerando como saída um novo estado com uma média e um desvio padrão sobre uma distribuição gaussiana.

O Filtro de Kalman Estendido (EKF) trata de sistemas dinâmicos não-lineares. A fim de melhorar os resultados desse método foram aplicadas técnicas de restrições sobre os estados segundo as restrições do sistema físico, sem prejudicar a estabilidade do filtro. O objetivo deste trabalho é relacionar os resultados obtidos pelo EKF com a sua versão com restrições.

Nesse sentido foi implementada a técnica da Projeção de Estimativa sobre o EKF para tratar as restrições do sistema. O resultado foi obtido através da simulação de um robô cuja restrição é a velocidade máxima. Os resultados mostraram que a estimação do estado restrito é mais próxima do estado real do sistema do que a estimação sem restrições. A perda de desempenho computacional foi de 1,2 ms/iteração, desempenho este que, considerando o tempo total da iteração e a vantagem apresentada na estimação, tornam a proposta deste trabalho viável para uma implementação prática.
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