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Células Neuronais e a Localização de Ambientes – uma alternativa para aplicações de SLAM em robótica
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Resumo 
Dentro dos vários problemas e desafios existentes na robótica, um dos mais importantes refere-se à possibilidade de um robô móvel mapear e estimar a sua localização no ambiente navegado. A técnica de SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) é usada por robôs e veículos autônomos para construir mapas em ambientes desconhecidos, ou para atualizar um mapa em um ambiente antes percorrido, mantendo a sua localização corrente no mapa construído. Durante as últimas décadas, como recentemente, uma variedade de células neuronais vem sendo identificadas em certas áreas do cérebro de mamíferos que indicam estar envolvidas com a navegação espacial. Place cells, head direction cells e grid cells foram encontradas tanto em ratos, como recentemente, em seres humanos. Tais células estão ligadas as tarefas de mapeamento e localização.  Modelos computacionais, tais como o continuous attractor neural network (CANN), estão sendo propostos para simular o SLAM realizado pelos neurônios de mapeamento e localização encontrados nos cérebros de mamíferos. A modelagem computacional de tais elementos biológicos de processamento surgem como um campo promissor a ser explorado pelo SLAM em robótica. 
De 22 a 26 de outubro de 2012

FURG - Campus Carreiros

[image: image1.jpg]