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A construcdo e atualizacdo de um modelo espacial do ambiente, i.e. um mapa, é uma tarefa bdsica e fundamental em muitos
dominios de aplicacdo de robds mdveis para estes poderem navegar de forma robusta e realizarem autonomamente tarefas uteis
para o ser humano, e.g. reconhecimento em cendrios de busca e salvamento, busca de objetos em ambientes domésticos, ambient
assisted living, patrulhamento automadtico de um edificio, efc. Nas ultimas décadas a constru¢do do mapa e localiza¢do simultinea
do robd nesse mapa (SLAM) tem sido amplamente investigada, sendo as grelhas de ocupacdo tipicamente usadas como modelos
de ambientes indoor. Para além de informag@o métrica sobre o ambiente que é fundamental para planear caminhos e navegar, em
muitas aplicagdes os robds assistentes tém de ser também capazes de anotar e enriquecer o mapa métrico com informacdo
semantica sobre o ambiente e as pessoas com quem interagem, nomeadamente a localizacdo de pessoas e objetos de uso
quotidiano (e.g. mesa, cadeira, computador, caixa, mala, etc.), para poderem realizar tarefas uteis,
e.g. detetarem a adi¢do ou subtra¢do de objetos ao ambiente ou a presenca indevida de pessoas
numa tarefa de vigilancia, buscar objetos para um ser humano, aproximarem-se de pessoas antes
de iniciarem uma interagio social, etc.. A tarefa de constru¢io deste tipo de modelos mais “ricos”
¢é designada por semantic mapping [1]. Ndo obstante os métodos jd conhecidos na literatura neste
dominio, habitualmente permitem apenas o registo no mapa da localiza¢do dos objetos detetados

no ambiente, sem informagio completa sobre a sua pose que inclui também a orientacdo.

O objetivo principal desta dissertacdo de mestrado € estudar técnicas de estimagdo da pose de
objetos com base em imagens, tomando como base trabalho seminal neste dominio, e.g. baseado
em inferéncia e representacdes invariantes em relacio a simetria dos objetos [2], ou em gradientes
dominantes de orientacdo [3]. Serd desenvolvido e testado um método que, para além da posi¢ao
2D ou 3D, permita aprender a orientacdo de objetos em ambientes indoor, segmentados em
imagens com base em redes neuronais artificiais, que serd integrado no sistema robdtico de
mapeamento dindmico que estd a ser desenvolvido em ROS [4] no ISR, no dmbito do projeto STOP.

O desenvolvimento da dissertagdo serd enquadrado no programa de trabalhos do projeto STOP e

financiado por uma bolsa de técnico de investigacdo. O tema serd atribuido ao candidato selecionado

no ambito do concurso para atribui¢io da referida bolsa.
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