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A exploração de ambientes desconhecidos com robôs móveis é uma tarefa relevante 
em diversos domínios de aplicação, e.g. busca e salvamento (na fase de reconhecimento), 
mapeamento das galerias de uma mina, mapeamento de património edificado ou de interesse 
histórico, etc. Na ausência de um sistema de localização global, habitualmente os múltiplos 
robôs cooperam para fazerem localização e mapeamento simultâneo (SLAM), habitualmente 
designado na literatura por SLAM multi-robô ou SLAM cooperativo. Este implica uma 
adequada coordenação das ações dos diferentes robôs que constituem a equipa de exploração, 
para maximizar o ganho de informação e obter ganhos desempenho significativos em relação 
à realização da tarefa de exploração por um único robô. A exploração autónoma de ambientes 
desconhecidos por um único robô é um problema que já foi amplamente estudado, por 
exemplo usando o conceito de fronteira de exploração [1], e é em geral formulado como um 
problema de maximização do ganho de informação [2]. Todavia, o problema de exploração 
cooperativa com múltiplos robôs móveis tem recebido menos atenção [3], sobretudo quando 
o processo de tomada de decisão é descentralizado ou distribuído para se evitar a existência 
de um ponto central de falha no sistema. 

O objetivo desta dissertação de mestrado é, numa primeira fase, estudar métodos 
estado-da-arte de exploração autónoma e de exploração multi-robô e, nas fases 
subsequentes, desenvolver e integrar em ROS [4] uma solução distribuída para exploração 
multi-robô que maximize o ganho de informação em cada iteração da missão de exploração. 
Esta será testada e validada com um número arbitratiamente elevado de robôs num simulador 
robótico (e.g. Stage ou Gazebo) e num grupo de robôs reais, com recurso a diversas (3+) 
unidades do robô Pioneer P3-DX equipados com LiDAR 2D. 

O trabalho de dissertação será desenvolvido no Laboratório de Robótica Móvel do 
ISR-UC. O foco da dissertação será o processo de tomada de decisão distribuída inerente à 
exploração multi-robô e não o SLAM. Para efeitos de SLAM, recorrer-se-á a pacotes SLAM já bem conhecidos em ROS (e.g. Gmapping) 
para se implementar uma solução muito simplificada de SLAM multi-robô (e.g. com recurso a um sistema de localização global). 
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