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Introducao

O mapeamento de ambientes € de grande
Importancia para o funcionamento autonomo
dos mais diversos robos [1]. Por causa disso,
rob0s sao equipados com sensores que, com
0o uso de técnicas de localizacao e
mapeamento simultaneos, concedem um
grande nivel de independéncia ao robo
durante a realizacao das tarefas que lhe
forem atribuidas.

Este projeto visa estudar abordagens
relacionadas a colaboracao de robos
heterogéneos durante o mapeamento de
ambientes.

Materiais e Métodos

O trabalho esta sendo realizado no ambiente
de simulacdo Gazebo, porém futuramente
pretende-se utilizar o robo Turtlebot 3.

EPRRTURTLEEBOT 3

TurtleBots TurtleBots TurtleBots

g Burger g waffle @) waffle Pi

Figura 1: Modelos do robo Turtlebot 3

Experimento

Inicialmente, foi realizado o estudo
comparativo de diversos meéetodos de
mapeamento simulados.
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Figura 2: O rob6 no ambiente simulado Figura 3: O mapa gerado

Em seguida, comecgaram-se o0s estudos
sobre métodos de comunicacao entre robds.
Por fim, iniciamos a implementacao da
solucao do problema.

Ambiente de Desenvolvimento

Para o desenvolvimento do ambiente de
simulacao usou-se a linguagem de
programacao C++, junto da plataforma ROS
e do software de simulacoes Gazebo.

Discussao

Atualmente o trabalho esta em andamento.
Os algoritmos estudados estao sendo
adaptados em conjunto com os metodos de
comunicacao, para entao serem executados
no ambiente de simulacao.
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