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A localização e mapeamento simultâneo de um robô móvel (SLAM) é um problema 
fundamental em robótica móvel que tem sido amplamente estudado. O SLAM com 
múltiplos robôs tem a vantagem de permitir reduzir o tempo necessário para obter 
um mapa completo do ambiente, sobretudo em ambientes de grande escala, mas 
levanta desafios a nível de partilha eficiente de dados entre robôs, fusão ou 
alinhamento de mapas locais [1] num sistema de coordenadas comum, deteção 
mútua dos robôs e localização relativa, e processamento distribuído do mapa global 
para evitar gargalos de processamento e a existência de um ponto central de falha 
na arquitetura de software ou computação em nuvem. Apesar de já terem sido 
propostos na literatura diversos algoritmos de SLAM com múltiplos robôs, e.g. 
baseados em filtros de partículas [2, 3] ou na otimização de grafos de poses [4], o 
o problema continua a ser objeto de estudo atualmente, sobretudo na procura de 
soluções não centralizadas, que tornem a sua utilização em aplicações reais com 
robustez e escalabilidade para muitos robôs. 

O objetivo desta dissertação de mestrado é, numa primeira fase, estudar métodos 
estado-da-arte de SLAM multi-robô e, nas fases subsequentes conceber e 
implementar em ROS [5, 6] uma solução de SLAM multi-robô distribuída usando 
grelhas de ocupação e um sensor LiDAR 2-D. A solução será testada e validada 
com um número elevado de robôs em simulação (e.g. usando o simulador Stage) e 
num grupo de alguns robôs reais (robô Pioneer P3-DX). 

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