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A localizagdo e mapeamento simultdneo (SLAM) é um problema fundamental em robdtica mével que tem sido amplamente estudado. O
SLAM com multiplos robds permitir reduzir o tempo necessdrio para obter um mapa completo do ambiente, sobretudo em ambientes de
grande escala, porque diferentes robds podem mapear em simultaneo diferentes regides do ambiente. Todavia, envolve desafios relacionados
com cooperagdo e partilha eficiente de dados entre robos, fusdo ou alinhamento
de mapas locais (Ali et al., 2019) num sistema de coordenadas comum, detecio
mutua dos robos, e processamento distribuido do mapa global para evitar
gargalos de processamento e a existéncia de um ponto central de falha no sistema.
Apesar de ja terem sido propostos na literatura diversos métodos de SLAM para
multiplos robds, e.g. baseados em filtros de particulas (Howard, 2006; Carlone et
al.,2010) ou em otimizagdo de grafos de poses (Fox et al., 2010), a resolu¢io do
problema de forma néo centralizada continua a ser um problema de investigacdo

em aberto, cuja resolucdo ¢ importante em aplicacdes reais que requerem elevada

robustez, eficiéncia e escalabilidade para equipas de muitos robds (e.g. dezenas).

O objetivo desta dissertacdo de mestrado €, numa primeira fase, estudar métodos estado-
da-arte de SLAM multi-robd e, nas fases subsequentes conceber e implementar em ROS2

F el ’ (Macenski et al., 2022) uma solucio distribuida para SLAM multi-robd usando mapas de
= f—f—l grelhas de ocupagdo, assumindo que cada robd € dotado de um LiDAR 2-D. Apesar de ja
1 s ter sido implementada no grupo de investigacdo uma solu¢do em ROS para o problema
— : (Martins et al, 2021), pretende-se nesta dissertacdo tornd-la mais robusta e eficiente
merged map robot 1 através da cooperagdo baseada em rendezvous. Para o 1= e
fobolz fCCCHE efeito, serd usado um pacote ROS de localizagdo relativa €

implementado recentemente no grupo de investigagdo,

T 1 baseado na detecdo com uma camara de LED de cores

diferentes existentes nos robds, dispostos em quadrado &= T

4 sets of
colored LED &

)

(ver foto de pormenor ao lado), que permite a um robo

estimar a pose de um robd vizinho aquando do
rendezvous. A nova solugdo serd testada e validada com um niimero elevado de robds em

simulacdo (e.g. usando o simulador Stage) e num grupo de vdrios robos reais Pioneer P3-DX (ver foto no topo a direita).

O trabalho de dissertagdo serd desenvolvido no Laboratorio de Robdtica Mével do ISR-UC.
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