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Graph3DSLAM – SLAM 3-D baseado em Otimização de Grafos 

Tema para Dissertação de Mestrado 2023/24 

A localização e mapeamento simultâneo de um robô móvel (SLAM) [1] é um problema fundamental em robótica móvel que tem sido 
amplamente estudado, sobretudo em ambientes 2-D. Atualmente, em diversas aplicações de robótica de campo, por exemplo busca e 
salvamento, monitorização de ambientes naturais e ecossistemas, cadastro e manutenção florestal, agricultura de precisão, etc., o 
problema é endereçado em 3-D [2, 4, 5]. O problema é mais desafiante em ambientes 3-D porque implica o processamento de conjuntos 
densos de dados fornecidos por câmaras estéreo, câmaras RGBD, ou LiDAR 3D e a manipulação de estruturas de dados complexas 
que incrementam significativamente o custo computacional dos algoritmos [1]. A complexidade é ainda maior quando, para além de 
informação métrica, se pretenda a extração 
e mapeamento de informação semântica 
[2, 5] ou realizar SLAM 3-D com mútliplos 
robôs [5]. O facto de a dimensão dos 
ambientes outdoor tender a ser de grande 
escala levanta também desafios ao nível da 
consistência global dos mapas. Neste 
particular, as técnicas de SLAM baseadas 
na otimização de grafos [2, 3, 4, 5] têm 
demontstrado melhores resultados. 

O objetivo desta dissertação de mestrado é, 
numa primeira fase, estudar métodos 
estado-da-arte de SLAM 3-D, com especial 
enfoque em métodos baseados na 
otimização de grafos, e realizar uma análise 
comparativa das soluções existentes. Nas 
fases subsequentes, pretende-se integrar 
num robô Pioneer P3-DX um método de SLAM baseado na otimização de grafos e realizar 
testes experimentais em ambientes de grandes dimensões, indoor e outdoor, essencialmente 
planares mas possuindo pequenas rampas e declives. Para o efeito, será usado o middleware 
ROS [6]. 

O trabalho de dissertação será desenvolvido no Laboratório de Robótica Móvel do ISR-UC. 
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