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Esta proposta de mestrado visa desenvolver um sistema de V-SLAM (Visual
Simultaneous Localization and Mapping) robusto para operar em ambientes dindmicos,
onde o movimento de pessoas e objetos desafia os algoritmos tradicionais. A pesquisa
focaré na integracao de técnicas de visdo computacional, como segmentagcdo semantica,
para identificar e filtrar elementos dindmicos que causam erros na localizagdo e no
mapeamento. A metodologia envolverd a modelagem e simulacao extensiva no ambiente
ROS/Gazebo, permitindo a criagdo e validacdo controlada de cenarios complexos.
Posteriormente, o sistema sera implementado e testado em um robo movel equipado com
uma camera, validando seu desempenho no mundo real.
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