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A exploracdo de ambientes desconhecidos com robds méveis é uma tarefa relevante
em diversos dominios de aplicagdo, e.g. busca e salvamento (na fase de reconhecimento),
mapeamento das galerias de uma mina, mapeamento de patriménio edificado ou de interesse
histdrico, etc. Na auséncia de um sistema de localiza¢do global, habitualmente os miltiplos
robds cooperam para fazerem localiza¢do e mapeamento simultaneo (SLAM), habitualmente
designado na literatura por SLAM multi-rob6 ou SLAM cooperativo. Este implica uma
adequada coordenagdo das a¢oes dos diferentes robds que constituem a equipa de exploragdo,
para maximizar o ganho de informagao e obter ganhos desempenho significativos em relagido
arealizac@o da tarefa de exploracéo por um tnico robd. A exploracdo auténoma de ambientes
desconhecidos por um tnico robd é um problema que ja foi amplamente estudado, por
exemplo usando o conceito de fronteira de exploracdo [1], e € em geral formulado como um
problema de maximizagdo do ganho de informag@o [2]. Todavia, o problema de exploragado
cooperativa com multiplos robos méveis tem recebido menos atengao [3], sobretudo quando
o processo de tomada de decisdo € descentralizado ou distribuido para se evitar a existéncia
de um ponto central de falha no sistema.

O objetivo desta dissertagdo de mestrado ¢, numa primeira fase, estudar métodos
estado-da-arte de exploragdo auténoma e de exploracdo multi-robd e, nas fases
subsequentes, desenvolver e integrar em ROS [4] uma solugdo distribuida para exploragdo
multi-robd que maximize o ganho de informagao em cada iteragdo da missdo de exploracao.
Esta serd testada e validada com um nimero arbitratiamente elevado de robds num simulador
robotico (e.g. Stage ou Gazebo) e num grupo de robds reais, com recurso a diversas (3+)
unidades do rob6 Pioneer P3-DX equipados com LiDAR 2D.

O trabalho de dissertagdo sera desenvolvido no Laboratorio de Robdtica Movel do
ISR-UC. O foco da dissertagdo sera o processo de tomada de decis@o distribuida inerente a
exploragdo multi-rob6 e ndo o SLAM. Para efeitos de SLAM, recorrer-se-a a pacotes SLAM ja bem conhecidos em ROS (e.g. Gmappmg)
para se implementar uma solu¢do muito simplificada de SLAM multi-robd (e.g. com recurso a um sistema de localizagdo global).
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