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A construgdo e atualizagdo de um modelo espacial do ambiente, i.e. um mapa, ¢ uma tarefa basica e fundamental em muitos
dominios de aplicagdo de robds mdveis, para estes poderem navegar de forma robusta e realizarem autonomamente tarefas tteis para o
ser humano, e.g. reconhecimento em cendrios de busca e salvamento, robds colaborativos em sistemas de fabrico flexiveis e industria 4.0,
busca de objetos em ambientes domésticos, patrulhamento de um edificio durante a noite, efc. Nas

ultimas décadas a construcio do mapa e localizacdo simultdnea do rob6 nesse mapa (SLAM) tem sido
amplamente investigada. As grelhas de ocupacdo e os octomaps [1] sdo tipicamente usados como
modelos de representagdo dos ambientes, mas também sdo usados modelos densos baseados em nuvens
de pontos fornecidas por cdmaras estéreo, camaras RGB-D ou LiDAR 3D [2]. Para além de informagdo
métrica sobre o ambiente, que é fundamental para planear caminhos e navegar autonomamente, os robds
cognitivos tém de ser também capazes de anotar e enriquecer o mapa métrico com informagao semantica
sobre o ambiente e as pessoas com quem interagem, nomeadamente objetos no contexto da aplicagdo,
tais como elementos estruturais (e.g. portas, janelas, mobilidrio, efc.), pessoas, tipos de dreas (e.g. sala,
corredor, quarto, cozinha, escritdrio, chdo de fébrica, ezc.) e objetos de uso quotidiano (e.g. copo,
garrafa, 6culos, caixa, televisor/monitor, eletrodomésticos, efc.), para poderem realizar tarefas tteis ao
ser humano (e.g. buscar objetos, aproximarem-se de pessoas antes de iniciarem uma interacdo social,
etc.). A tarefa de construgdo deste tipo de modelos mais “ricos” é designada por semantic mapping [3].

O objetivo desta dissertagdo de mestrado €, numa primeira fase, estudar métodos estado-da-arte
de semantic mapping, e.g. [2], e nas fases subsequentes desenvolver em ROS [4] e testar num robd
Pioneer P3-DX, equipado com camaras estéreo e RGB-D e um computador embebido da familia Jetson
da NVIDIA [5], um software para SLAM e construcdo em tempo real de um mapa anotado com
informagdo semantica do ambiente, i.e. a localizagdo de objetos, pessoas e caracteristicas do ambiente.

O trabalho de dissertag@o sera desenvolvido no Laboratério de Robética Movel do ISR-UC.

A implementa¢do em tempo real fard uso dos recursos computacionais disponibilizados
pelo Jetson AGX Xavier, um dispositivo system-on-module (SOM) da familia Jetson da NVIDIA
[5], nomeadamente elevado poder computacional (CPU e GPU), dimensdes compactas e
eficiéncia energética (poténcia abaixo de 30W), podendo assim executar on the edge [6], i.e. a
bordo do robd, tarefas de elevada complexidade computacional, incluindo inferéncia com redes
neuronais profundas.
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