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O problema de mapeamento e auto-localizagao simultdneos (SLAM) de robos
representa um grande desafio para a robdtica movel, importante para
qualquer aplicacdo que funcione sem um método de localizagao externo ou
mapa do ambiente de operacdo. Com a imperfeicdo das informacdes obtidas
por meio de sensores e a dinamicidade que ambientes podem apresentar, a
construgcdo de uma representacdo do meio e seu uso na localizagao sao
complexos, sendo o SLAM um problema de dificil resolugao, e maior ainda
em operagdes de longo prazo. O presente trabalho seguiu com o
desenvolvimento de uma técnica para a resolugdo de um subproblema
relacionado ao SLAM, o reconhecimento visual de lugares dinédmicos, de
maneira a criar uma base possivel de ser expandida para a solugdo do
problema completo. Para tanto, € necessario o uso de técnicas de visao
computacional relacionadas a deteccao e descricdo de features visuais.
Essas técnicas tém importante papel em atividades de reconhecimento de
cena e fechamento de loop de navegagao. O método proposto tem por base o
agrupamento de elementos visuais préximos que aparecem recorrentemente,
de maneira a registrar elementos ou regides da cena que sejam descritivos
do lugar, isso é feito através clustering de features visuais em bags-of-
words(BoW). Essas BoW séao rastreadas ao longo dos frames do videos de
entrada do robd e, quando se tem sucesso no rastreamento, elas sdo usadas
na criagdo de bags-of-bags-of-words(BoBoW). Uma BoBoW é a sintese de
um lugar e sua reidentificagdo marca o reconhecimento de lugares. Essa
etapa do projeto teve um sucesso parcial, com necessidade de aumento da
acuracia e da otimizacdo do sistema para que consuma menos recursos. E
planejado para que a partir dele seja desenvolvido um sistema completo de
fechamento de loops que, enfim, leve a um método de SLAM semantico de
longo prazo.



