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no de los problemas fundamentales de la investigacion

robética auténoma es el Mapeo de Localizacion

Simultaneo (SLAM, por sus siglas en inglés). Antes de
realizar tareas sensibles, el computador de cualquier vehiculo sin
conductor necesita estimar su localizacién, asicomo de los objetos
gue lo rodean. Esto se realiza usando sensores que monitarizan el
movimiento de las ruedas del vehiculo y que miden las distancias
de los objetos alrededor del vehiculo, y se conoce como SLAM.

En este trabajo, ganador del premio al mejor paper en la IEEE,
Conferencia Internacional para el Control, Automatizacion vy
Ciencias de la Informacién (ICCAIS-2013), realizada en Nha
Trang, Vietnam, se presenta un nuevo enfoque para el
algaritmo SLAM gue resuelve el problema de una manera
matematica diametralmente diferente. En particular, en
lugar de utilizar los métodos tradicionales de estimacion,
gue combinan medidas y ubicaciones vehiculo/objetos
representados como Vectores Aleatorios (RVs), se
aprobo el uso de Conjuntos Finitos Aleatorios (RFSS).

El uso RFSS produce una solucién bayesiana al
problema SLAM gue proporciona estimaciones de
la ubicacién y el nimero de objetos en un entorno, y
evita la necesidad de medicién fragil para objetar la
heuristica de asociacion.

Seglin Keith Leung, “el algoritmo SLAM se basa en
los Filtros de Particulas (PF) Rao-Blackwellisados
(RB), pero difiere del enfoque comdn en robdtica
mediante el uso de conjuntos finitos aleatorios y sus
hipétesis de densidad de probabilidad, en lugar de las
densidades de probabilidad de vectores aleatorios”.

“La principal contribucién de este trabajo consiste
en realizar una mejor aproximacién matematica en
una parte de la RB-PF, que nos permite mejorar
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bastante el rendimiento y la solidez del algoritmo SLAM", sefialé
el estudiante canadiense, quien ahora se encuentra realizando
un estudio de post doctorado en el AMTC (Centro Avanzado de
Tecnologia para la Mineria).

Este enfoque, llamado RB-RFS-SLAM, permitiria al robot generar
mapas en su entorno incluso en presencia de falsas mediciones o
confusién en la asociacién de los datos. Esto implicaria ademas
la capacidad de localizar al robot con mayor precisién y menos
posibilidades de fallas en aplicaciones auténomas del mundo real

con las mediciones de sensores imperfectos. [ f |




