FACULDADE DE
CIENCIAS E TECNOLOGIA

UNIVERSIDADE B

COIMBRA

deec.uc E

Mapeamento Descentralizado com Multiplos Robos Madveis Cooperativos

Tema para Dissertacio de Mestrado 2026/27

A localizagdo e mapeamento simultdneo (SLAM) ¢ um problema fundamental em
robotica movel. O SLAM com multiplos roboés permitir reduzir significativamente o
tempo necessario para obter um mapa completo do ambiente, sobretudo em ambientes
de grande escala, porque diferentes robds podem mapear em simultdneo diferentes
regides do ambiente. Todavia, envolve desafios relacionados com coordenagdo e
partilha eficiente de dados entre robos, fusdo ou alinhamento de mapas locais (Ali et
al., 2019) num sistema de coordenadas comum, detecdo mitua dos robds, e
processamento descentralizado do mapa global para evitar gargalos de processamento

e a existéncia de um ponto central de falha no sistema. Tendo ja sido propostos na
literatura diversos métodos de SLAM para multiplos robds, e.g., baseados em filtros de particulas

[ | _f_“—'| (Howard, 2006; Carlone et al., 2010) ou em otimizagdo de grafos de poses (Fox et al., 2010), a

Lo . resolucdo do problema de forma ndo centralizada continua em aberto, no que diz respeito robustez,
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9 eficiéncia e escalabilidade para muitos robos (e.g., dezenas de robos).

;erged m;p robot 1 Este projeto de dissertagdo de mestrado visa desenvolver uma solugdo descentralizada de SLAM
robot 2 robot 3 multi-robd para espacos de trabalho 2D. A solucdo serd desenvolvida e validada quer em

experiéncias realizadas em simulagdo quer numa equipa de até 5 robds reais Pioneer P3-DX (ver

foto no topo a direita). Para possibilitar a dete¢do mutua e
localizag@o relativa dos robos, serd usado um pacote ROS de
localizagdo relativa previamente desenvolvido no grupo de
investigacdo, baseado na dete¢do com uma camara de LED de
cores diferentes existentes nos robos, dispostos em quadrado (ver foto de pormenor ao lado).

Os objetivos sdo: 1) desenvolvimento de uma solugdo descentralizada para SLAM multi-robo; ii) integragao
e implementacdo em ROS 2 da solugdo desenhada; iii) validacdo experimental baseada em simulagdo e em testes com robds reais.

Plano de trabalhos para o 1.° semestre: andlise do estado da arte; familiarizagdo com metodologias importantes para o desenvolvimento da
dissertagdo (ROS 2, simuladores robéticos integrados em ROS 2, algoritmos de SLAM); migragcdo de ROS 1 para ROS 2 do pacote de
localizagdo relativa.

Plano de trabalhos para o 2.° semestre: desenho de uma estratégia descentralizada de SLAM multi-robd; implementacdo em ROS 2 da
estratégia de SLAM multi-robo; validagdo em simulagdo e com uma equipa de dois robds reais; validagdo experimental em equipas de até
cinco robos reais.

Os candidatos a este tema devem, preferencialmente, possuir conhecimentos basicos de robotica movel e boas competéncias de
programacao. Este trabalho sera realizado no Laboratério de Robotica Mdvel do Instituto de Sistemas e Robdtica — Univ. de Coimbra.
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