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Mapeamento semantico de ambientes utilizando robos heterogéneos

A robdtica estd cada vez mais presente no nosso dia a dia, com mdaquinas que realizam
diversas tarefas independentes de um humano para opera-las ou supervisiona-las. Para que tal
maquina possa existir e consiga ser realmente autdnoma ¢ essencial que ela consiga se localizar até
mesmo em um ambiente desconhecido. A fim de resolver esse problema, robds sdo equipados com
sensores, cujo uso permitiu o desenvolvimento de técnicas de localizagdo e mapeamento simultaneos.
Quando o rob6 ¢ capaz de mapear e de se localizar em um dado mapa, as possibilidades de atividades
auténomas que este pode completar sdo inlimeras.

Neste trabalho, em um momento inicial, estdo sendo realizadas simulagdes para estudar
métodos de exploragdo e mapeamento semantico ja desenvolvidos, com o intuito de obter uma
compreensdao maior da area e futuramente fazer com que robos heterogéneos exer¢gam o mapeamento
de ambientes desconhecidos. Tendo em mente que a grande maioria dos métodos existentes focam na
utilizacdo de um tUnico robd, os maiores problemas se encontram em os rob6s ndo possuirem um meio
de saber sua posicdo inicial no mapa; € em os robds mapearem o ambiente, apos se localizarem, de um
jeito eficiente e cooperativo.

Dentre os métodos de mapeamento com um Unico rob6 estudados estdo: gmapping (método
de filtro de particulas para estimar o mapa usando o sensor laser), cartographer (gera varios submapas
menores e constroi o mapa global a partir deles), hector (constréi o mapa estimando o movimento do
robd em tempo real com atualizagdes frequentes) e karto (usa de um grafo que representa a trajetoria
do robo para produzir o mapa). O rob6 utilizado nos estudos ¢ o Turtlebot, que recebe grande foco por
possuir uma grande comunidade de suporte. Ele é um dos principais robds terrestres com rodas
utilizados atualmente, além de possuir uma camera e sensores que possibilitam um mapeamento
semantico ideal.



