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A construção e atualização de um modelo espacial do ambiente, i.e. um mapa, é uma tarefa básica e fundamental em muitos 
domínios de aplicação de robôs móveis, para estes poderem navegar de forma robusta e realizarem autonomamente tarefas úteis para o 
ser humano, e.g. reconhecimento em cenários de busca e salvamento, robôs colaborativos em sistemas de fabrico flexíveis e indústria 4.0, 
busca de objetos em ambientes domésticos, patrulhamento de um edifício durante a noite, etc. Nas 
últimas décadas a construção do mapa e localização simultânea do robô nesse mapa (SLAM) tem sido 
amplamente investigada. As grelhas de ocupação e os octomaps [1] são tipicamente usados como 
modelos de representação dos ambientes, mas também são usados modelos densos baseados em nuvens 
de pontos fornecidas por câmaras estéreo, câmaras RGB-D ou LiDAR 3D [2]. Para além de informação 
métrica sobre o ambiente, que é fundamental para planear caminhos e navegar autonomamente, os robôs 
cognitivos têm de ser também capazes de anotar e enriquecer o mapa métrico com informação semântica 
sobre o ambiente e as pessoas com quem interagem, nomeadamente objetos no contexto da aplicação, 
tais como elementos estruturais (e.g. portas, janelas, mobiliário, etc.), pessoas, tipos de áreas (e.g. sala, 
corredor, quarto, cozinha, escritório, chão de fábrica, etc.) e objetos de uso quotidiano (e.g. copo, 
garrafa, óculos, caixa, televisor/monitor, eletrodomésticos, etc.), para poderem realizar tarefas úteis ao 
ser humano (e.g. buscar objetos, aproximarem-se de pessoas antes de iniciarem uma interação social, 
etc.). A tarefa de construção deste tipo de modelos mais “ricos” é designada por semantic mapping [3].  

O objetivo desta dissertação de mestrado é, 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 robô 
Pioneer P3-DX, equipado com câmaras estéreo e RGB-D e um computador embebido da família Jetson 
da NVIDIA [5], um software para SLAM e construção em tempo real de um mapa anotado com 
informação semântica do ambiente, i.e. a localização de objetos, pessoas e características do ambiente. 

O trabalho de dissertação será desenvolvido no Laboratório de Robótica Móvel do ISR-UC. 
A implementação em tempo real fará uso dos recursos computacionais disponibilizados 

pelo Jetson AGX Xavier, um dispositivo system-on-module (SOM) da família Jetson da NVIDIA 
[5], nomeadamente elevado poder computacional (CPU e GPU), dimensões compactas e 
eficiência energética (potência abaixo de 30W), podendo assim executar on the edge [6], i.e. a 
bordo do robô, tarefas de elevada complexidade computacional, incluindo inferência com redes 
neuronais profundas. 
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