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Professore associato presso Sapienza, Universita di Roma.

ABILITAZIONE A PROFESSORE DI PRIMA FASCIA

2018 conseguita.
FORMAZIONE
2011-2019 Ricercatore presso Sapienza, Universita di Roma.
2006-2010 Post Doc presso I’Universita di Friburgo (Germania), ove & re-

Febbraio 2006

2004

2002-2005

2001-2002

sponsabile di progetti europei, segue studenti di master e dot-
torato ed offre servizi didattici. Supervisore: prof. Wolfram
Burgard.

Consegue il dottorato in Ingegneria Informatica presso il Di-
partimento Informatica e Sistemistica dell’Universita di Roma
La Sapienza. Titolo della tesi: Scaling Rao-Blackwellized Si-
multaneous Localization and Mapping to Large Environments.
Relatore: prof. Daniele Nardi.

Studente visitatore per circa sei mesi presso ’Universita di
Friburgo (Germania).
Supervisore: prof. Wolfram Burgard.

Studente di dottorato presso il Dipartimento di Informatica e
Sistemistica, Universita di Roma La Sapienza.
Supervisore: prof. Daniele Nardi.

Collaboratore scientifico presso il Dipartimento di Informa-
tica e Sistemistica (DIS), Universita di Roma La Sapienza.
Responsabile: prof. Daniele Nardi.



Maggio 2001 Laurea in Ingegneria Informatica (5 anni) voto 110/110 e Lo-

de presso I'Universita di Roma La Sapienza.

Titolo della tesi: Localizzazione Robusta ed Affidabile per Ro-
bot Mobili.

Relatore: prof. Daniele Nardi.

1999-2005 E membro del team RoboCup dell’Universita di Roma “La

Sapienza”.

BREVE PRESENTAZIONE

Giorgio Grisetti e autore di piu di 100 articoli peer-reviewed su riviste, confe-
renze e workshop internazionali. In particolare molti dei suoi lavori si collocano
su riviste e conferneze di classe CORE A/A* ( IROS, Transactions on Robotics,
RSS, e B (ICRA). Nella seguente tabella si riportano i parametri bibliometrici
di Giorgio Grisetti aggiornati a Luglio 2023 secondo Google Scholar, Scopus e

WoS:

Banca Dati Scholar | Scopus WoS

Numero Articoli Internazionali 148 103 92
Totale Citazioni 15770 9056 4085
Citazioni per Pubblicazione 106.55 87.92 52.21

H Index 42 34 28

Impact Factor - - 56.48(66.81)
Numero di lavori con impact factor - - 24(26)
Impact Factor Normalizzato - - 2.56(2.78)

I numeri tra parentesi estrapolano I'impact factor del 2022 al 2023, in quanto
non ancora calcolabile. Nel solo 2022 i lavori di Giorgio Grisetti hanno ricevuto
914 citazioni (fonte: Scopus).

I suoi lavori maggiormente citati sono:

g20: A general framework for graph optimization R. Kuemmerle, G. Gri-
setti, H. Strasdat, K. Konolige, W. Burgard ICRA, 2011. Citazioni: 2233
(Scholar), 1804 (Scopus).

Improved techniques for grid mapping with rao-blackwellized particle fil-
ters G.Grisetti, C Stachniss and W. Burgard. IEEE transactions on Ro-
botics 23, 2007. Citazioni: 2304 (Scholar), 1716(Scopus).

A tutorial on graph-based SLAM. G.Grisetti, R. Kummerle, C. Stachniss,
W. Burgard IEEE Intelligent Transportation Systems Magazine 2, 2010.
Citazioni: 1074 (Scholar), 834 (Scopus).

Improving grid-based slam with rao-blackwellized particle filters by adap-
tive proposals and selective resampling. G.Grisetti, C' Stachniss and W.
Burgard ICRA, 2005. Citazioni: 952 (Scholar), 581 (Scopus).

Information gain-based exploration using rao-blackwellized particle filters.
C Stachniss, G.Grisetti and W. Burgard Robotics: Science and Systems,
2005. Citazioni: 595 (Scholar), 365 (Scopus).



Giorgio Grisetti ¢ attivo nel dominio della navigazione autonoma e della sti-
ma autonoma di mappe (Simultaneous Localization and Mapping - SLAM). Tali
sistemi sono oggi riconosciuti come componenti fondamentali di sistemi robotici
avanzati. L’interesse industriale in questi settori ¢ notevole. Tale considerazio-
ne trova riscontro nel fatto che tutti gli studenti che hanno conseguito il titolo
di Dottore di Ricerca sotto la supervisione di Giorgio Grisetti, ricoprono ruoli
di rilievo in societa ben note, o di prestigiosi enti di ricerca internazionali co-
me riportato nella sezione “Dottorato” di questo CV. Oltre alla divulgazione
tramite articoli, Giorgio Grisetti ¢ attivo nel contesto di software di pubblico
dominio. Alcuni suoi software sulla costruzione di mappe sono ben noti nel-
la comunita in particolare GMappingE - per lungo tempo il mapper di default
del sistema operativo robotico ROS e g2ﬂ un ottimizzatore per problemi lea-
st squares sparsi utilizzato nell’ambito di celebri sistemi di visual-SLAM come
ORB-SLAM o DVO. Inoltre il sistema di SLAM utilizzato dalla KUKA E| per
la piattaforma OmniMove deriva da un progetto di Giorgio Grisetti. Tutto il
software pubblico del suo gruppo di ricerca ¢ attualmente disponibile presso
https://gitlab.com/srrg-software,

DiDATTICA

2021-oggi Titolare del corso “Robot Programming” per la laurea magi-
strale in Intelligenza Artificiale e Robotica. 3 Crediti.

2017-oggi Titolare del corso “Sistemi Operativi” per la laurea di primo
livello in Ingegeria Informatica. Sapienza. 6 Crediti.

2016-oggi Titolare del corso “Probabilistic Robotics” per la laurea ma-
gistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica. Sapienza. 6
Crediti.

2019-2021 Co-Titolare del corso “Laboratorio di Intelligenza Artificiale e
Grafica Interattiva” per la laurea di primo livello in Ingegeria
Informatica. Sapienza. 6 Crediti.

2016 Co-Titolare del corso “Learning in Autonomous Systems” per
la laurea magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica. Sa-
pienza. 3 Crediti.

2016 Co-Titolare del corso “Tecniche di Programmazione” per la
laurea di primo livello in Ingegeria Informatica. Sapienza. 3
Crediti.

2015-2016 Titolare del corso “Least Squares and SLAM” per la laurea
magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica. Sapienza. 3
Crediti.

2014-2015 Titolare del corso “Tecniche di Programmazione” per la laurea

di primo livello in Ingegeria Informatica. Sapienza. 6 Crediti.

Thttp://wiki.ros.org/gmapping
2https://github.com/RainerKuemmerle/g20
Shttps://www.kuka.com/en-de/products/mobility


https://gitlab.com/srrg-software
http://wiki.ros.org/gmapping
https://github.com/RainerKuemmerle/g2o
https://www.kuka.com/en-de/products/mobility

2012-2013

2009-2010

2006-2009

2006-2007

2003-2004

2003-2004

2002-2003

Titolare del corso “Programmazione Orientata agli Oggetti”
per la laurea di primo livello in Ingegeria Elettronica e delle
Telecomunicazioni. Sapienza. 6 Crediti.

Offre un ciclo di seminari su algebra lineare e metodi di otti-
mizzazione per grafi di posizione nell’ambito del corso “Mobile
Robotics 2” tenuto da Cyrill Stachniss. Universita di Friburgo.
5 Crediti.

Offre un ciclo di seminari di circa 20 ore nel corso di Robo-
tica Mobile tenuto dal prof. Wolfram Burgard, Universita di
Friburgo. 5 Crediti.

Titolare del corso di “Techiche di programmazione” per la lau-
rea di primo livello in Ingegeria Informatica. Sapienza. 5
Crediti.

Tutor del corso universitario: “Intelligenza Artificiale” per la
laurea magistrale in Ingegneria Informatica. Sapienza

Offre un ciclo di seminari e collabora alla preparazione di parte
del materiale utilizzato nel corso di “Intelligenza Artificiale”
per la laurea magistrale in Ingegneria Informatica tenuto dal
Prof Nardi. Sapienza.

Tutor del corso universitario: “Fondamenti di Informatica 17,
Universita di Roma “La Sapienza” .

PROGETTI DI RICERCA

Principal Investigator

2022-oggi

20202022

2013-2016

2012-2016

PI del progetto “AGV on The road”, per conto di EMS Sy-
stems SPA. Sviluppo di un completo stack di navigazione per
carrelli elevatori autonomi. Finanziamento: Regione Emilia
Romagna attraverso EMS (180K).

PI del progetto “Grablt - Motion Camera tracking”, per conto
di Grablt. 1td. Sviluppo di un sistema per indoor camera trac-
king da usare nell’industria cinematografica. Finanziamento:
Conto terzi (90K).

Principal Investigator (PI) del progetto “ROVINA” per Sa-
pienza. Sviluppo di un sistema robotico per ’acquisizione,
la conservazione ed il turismo virtuale di siti archeologici.

http://www.rovina-project.eu/
Finanziamento: EU FP7-2007-2013, (450K) .

Principal Investigator (PI) del progetto di Ateneo “DYANA”
per Sapienza. Sviluppo di un sistema robotico a basso costo
per usi didattici. I risultati del progetto hanno portato al-
lo sviluppo della piattaforma robotica MARR¢tino, ora in uso


http://www.rovina-project.eu/

nell’ambito dell’iniziativa “Alternanza Scuola Lavoro” (10K)
Finanziamento: Sapienza/MIUR.

2006-2010 Co-PI (assieme al Prof. Wolfram Burgard) di progetti di robo-
tica mobile per le seguenti societd: Toyota Motor Company,
KUKA robots Gmbh. I contenuti dei progetti sono sotto il
vincolo di riservatezza industriale. (240K)

2006-2009 PI del progetto Navigation for the TMC Robot. Scopo del pro-
getto: sviluppo del sistema di navigazione del robot “Robina”:
un robot guida per I'esposizione tecnologica presso il museo
“Toyota Kaikan” Nagoya, Giappone.

Finanziamento: Toyota Motor Company (Finanziamento: 240K)

Collaboratore

2009-2011 Collaboratore del progetto “EUROPA”. Lo scopo del progetto
¢ sviluppare un robot capace di navigare in ambienti urbani,
popolati da ostacoli dinamici (pedestrian robot).
Finanziamento: EU FP7-2007-2013 . (300K)

2008-2009 Collaboratore del progetto “RAWSEEDS”. Scopo del progetto
¢ definire una serie di benchmark pre la valutazione di algori-
thmi di navigazione..

Finanziamento: EU FP6-2005-IST-6. (300K)

2006-2009 Responsabile del modulo di navigazione per il progetto euro-
peo muFly www.muFly.org. Scopo del progetto ¢ lo sviluppo
di un micro elicottero completamente autonomo.

Finanziamento: EU FP6-IST-034120 (450K)

2004-2005 Collaboratore per il progetto: An integrated framework for
situation assessment and task assignment in real rescue sce-
narios. Sviluppo di una strategia integrata di fusione di infor-
mazioni e assegnazione dei compiti in un sistema multi-robot
impegnato in operazioni di pronto intervento.

Attivita svolte: sviluppo, integrazione, realizzazione e speri-
mentazione di tecniche di SLAM

Finanziamento: Air Force Office for Scientific Research (AFO-
SR), DARPA.

2003-2005 Collaboratore per il progetto: Simulation and robotic systems
for operations in emergency scenarios. Sviluppo di un sistema
multi-robot prototipale per operazioni di pronto intervento.
Attivita svolte: sviluppo della strategia di coordinamento del
sistema multi-robot. http://www.dis.uniromal.it/ multirob/
SRSOES.html.

Finanziamento: MIUR

2003-2006 Collaboratore per il progetto: RoboCare. Interazione tra si-
stemi Multi-Robot e sistemi Multi-Agente per 'assistenza ad
utenza debole.


www.muFly.org
http://www.dis.uniroma1.it/~multirob/SRSOES.html
http://www.dis.uniroma1.it/~multirob/SRSOES.html

2001-2002

Attivita svolte: Sviluppo della tecnica di pianificazione delle
traiettorie e del controllo della piattaforma mobile utilizzata
nell’ambito del progetto. http://robocare.istc.cnr.it
Finanziamento: CNR-MIUR

Collaboratore per il progetto: Real-time planning and moni-
toring for search and rescue operations in large-scale disasters.
Finanziamento:. Air Force Office for Scientific Research (AFO-
SR), DARPA.

INTERVENTI SU INVITO

Febbraio 2023

Agosto 2021

Novembre 2020

Marzo 2018

Marzo 2018

Ottobre 2017

Maggio 2017

Marzo 2017
Maggio 2016
Maggio 2015
Gennaio 2007

Ottobre 2008

Novembre 2008

IIT Genova - Seminario. Titolo: “SLAM turns 30”.

ECMR, Workshop on Map Standardization. Titolo: “What
bugs me in SLAM”. item[Aprile 2021] Universita di Plymouth
(UK) - seminario on-line. Titolo: "SLAM: a bit of history”.

Universita di Poznan (PL) - seminario on-line. Titolo: "Plug
and Play Robot State Estimation”.

Bosch Research Campus (Renningen, Germania). Titolo: "Un-
supervised Calibration for Wheeled Mobile Robots”.

KUKA Research Center (Augsburg, Germania). Titolo: ”"Pro-
SLAM”.

Orebro. Titolo: "SLAM: a bit of History”.

Univ. Lincoln. Titolo: "ProSLAM: Stereo Visual SLAM from
a Programmer’s Perspective”.

Univ. Saragozza. Titolo: "Normal Based ICP”.
ICRA SLAM Tutorial. Titolo: "From Least Squares to ICP”.
RSS SLAM Tutorial, Titolo: "Robots, Maps and Locality”.

BACS, Bayesian Approach to Cognitive Systems Winter School.
Chamonix, France. Titolo: “Sotochastic Gradient Descent and
Tree Parameterizations in SLAM”.

3DMA keynote, Three Dimensional Human Motion Analy-
sis. Amsterdam, The Nederlands. Keynote Speaker. Tito-
lo: “Probabilistic Navigation for Mobile Vehicles and Possible
Consequences for Human Motion Analysis”.

Universita di Padova. Titolo: “Tree Parameterizations in Gra-
ph Based SLAM”.


http://robocare.istc.cnr.it

PREMI E RICONOSCIMENTI

Ottobre 2010

Giugno 2010

Agosto 2010

Aprile 2009

E coautore dell’articolo “Unsupervised Learning of Compact
3D Models Based on the Detextion of Recurrent Structures”,
finalista del best paper award ad IROS, con ICRA una delle
pit importanti conferenze del settore.

E coautore dell’articolo “Towards Palm-Size Micro Helicop-
ters” presentato alla conferenze UAV, che vince il best paper
award.

Consegue L’Open Source Achievement Award, conferito da
Willow Garage, la fondazione da cui origina il sistema opera-
tivo per robot ROS.

E co-autore dell’articolo “Towards a Navigation System for
Autonomous Flying”, che consegue il Best Paper Award ad
ICRA.

PARTECIPAZIONE A COMITATI DI RIVISTE E CONFERENZE

PC Member/Area Editor

2023-oggi
2023-oggi
2017-2019
2009-2017

2009-2018

2009
2008

2007-2010
2007-2008

Area Editor per Int. Journal of Robotics Research
Senior Editor per IROS
RSS, Robotics and Automation Letters: Area Editor

IEEE IROS International conference on Intelligent Robots and
Systems: Area Editor

IEEE ICRA international conference on Robotics and Auto-
mation: Area Editor

ECMR, European Conference on Mobile Robots: PC Member

SIMPAR Workshop on Flying Vehicles, Simulation, Modeling,
and Programming for Autonomous Robots: PC Member

RSS, Robotics, Science and Systems: Area Chair
RSS, Robotics, Science and Systems: PC Member

Revisore per Riviste

2009-2018
2006-2016
2004-2022
2004-2016

Transactions on Intelligent Transportation Systems
Autonomous Robots
IEEE Transaction on Robotics

IEEE Transaction on Intelligent Transportation systems Ro-
botics



Revisore per Conferenze

2007—-oggi

2003—oggi

2008-2018
2005-2014
2002-2008
2008-2009
2006

IEEE IROS International conference on Intelligent Robots and
Systems

IEEE ICRA international conference on Robotics and Auto-
mation

IAS Intelligent Autonomous Systems
RSS Robotics, Science and Systems
Robocup Symposium

IEEE SMC System Man and Cybernetics

IJCALI Interational Joint Conference on Artifical Intelligence

Organizzazione Conferenze

2015

Robotics: Science and Systems (Roma), local chair.

ATTIVITA” ISTITUZIONALI NELL’AMBITO DEL DIPARTIMENTO

2023 Membro della commissione per la stesura del Rapporto di
Rendicontazione Ciclica dei corsi del dipartimento
2023 Membro della commissione per la valurazione di qualita
2021-oggi Membro della commissione per la valutazione delle ammis-
sioni di studenti stranieri nel corso di Master in Artificial
Intelligence and Robotics (MARR).
2021-oggi Responsabile per ’approvazione dei piani di studio in MARR
2012-2013 Segretario per il corso di dottorato in Ingengneria Informatica
DOTTORATO
2022—-o0ggi Membro del Collegio di Dottorato di I-RIM
2012—-oggi Membro del Collegio di Dottorato al DIAG
Relatore
Studenti
2021 Leonardo Brizi, Emanuele Giacomini, Omar Salem
2020 Barbara Bazzana, Luca Di Giammarino



Alumni

2022

2020

2020

2020

2019

2018

2013

2017

2017

2017

Tiziano Guadagnino. Tesi: “Enhancing Spatio-Temporal Sca-
lability in Graph-based SLAM systems“. Attuale impiego:
Post doc presso Universita’ di Bonn - Germania.

Mirco Colosi. Tesi: “Standardizing SLAM: exploiting recur-
rent patterns for modularity and behavioral robustness®. At-
tuale impiego: Research Scientist presso Bosch, Renningen -
Germania.

Irvin Aloise. Tesi: “Exploiting Non-Minimal Parametrizations
in Graph-Based SLAM*. Attuale impiego: Research Scientist
presso Magic Leap, Zurigo - Svizzera.

Dominik Schlegel. Tesi: “Stereo Visual SLAM and Place Re-
cognition with Binary Feature Descriptors®. Attuale impiego:
Research Scientist presso Oculus, Zurigo - Svizzera.

Bartolomeo Della Corte. Tesi: “Leveraging least squares for a
unified methodology in mobile robotics and slam problems®.
Attuale impiego: Research Scientist presso Oculus, Zurigo -
Svizzera.

Federico Nardi. Tesi: “High-Level Environment Representa-
tions for Mobile Robots®. Attuale impiego: Research Scientist
presso Outrider - USA.

Mayte Lazaro. Tesi: “Map Building, Localization and Explo-
ration for Multi Robot Systems’ﬂ (Universita’ di Saragozza)
Attuale impiego: Post-Doc presso il DIAG.

Jacopo Serafin. Tesi: “Extended Measurements and Geome-
tric Features for Robust Long-Term Localization and Map-
ping“. Attuale impiego: Research Scientist presso Toyota
Research Center - USA.

Maurilio Di Cicco. Tesi: “Model Learning for Mobile Robo-
ts“. Attuale impiego: Research Scientist presso NuTonomy-
Singapore.

Taigo Maria Bonanni. Tesi: “A General Approach to Map
Merging on Pose Graphs®. Attuale impiego: Research Scien-
tist presso NuTonomy- Singapore.

Correlatore (Uni-Freiburg)

2014

2013

Michael Ruhnke. Tesi: “Accurate and compact surface models
for mobile robots”. Research Scientist presso Marble - USA.

Rainer Kuemmrle. Tesi: “State Estimation and Optimiza-
tion for Mobile Robot Navigation®“. Research Scientist presso
KUKA - Germania.

4Mayte Lazaro e’ stata in co-tutoraggio con Jose Castellanos



2013

2011

Bastian Steder. Tesi: “Feature-Based 3D Perception for Mo-
bile Robots”. Research Scientist presso SICK sensors - Ger-
mania.

Slawomir Grzonka (Sanders). Tesi: “Mapping, State Estima-
tion, and Navigation for Quadrotors and Human-Worn Sensor
Systems”. Research Scientist presso KUKA - Germania.

Membro di Giuria

2023

2022

2020

2018

2017

2017

2017

Kristin Nielsen “Localization of Autonomous Vehicles in Un-
derground Mines”, Univ. di Linkoeping - Svezia

Jean Pierre Richa “Urban Scene Modeling From 3D Point
Clouds and Massive LiDAR Simulation for Autonomous Ve-
hicles”, Univ. Paris MINES - Francia

Marco Karrer “Collaborative Inertial State and Scene Estima-
tion”, ETH - Zuerich

Itor Bogoslawski “Robot mapping and navigation in real-world
environments”, Univ di Bonn.

Raul Mur Artal "Real Time Accurate Visual SLAM with Place
Recognition”, Univ. di Saragozza.

Daniel Ricao Canelhas "Truncated Signed Distance Fields Ap-
plied To Robotics”, Univ. di Orebro.

Joao Santos "Lifelong information-driven exploration for mo-
bile robots to complete and Refine spatio-temporal maps in
changing environments”, Univ di Lincoln (UK).

Revisore Esterno

2017

2017

2013

Anssi Kemppainen "Adaptive methods for autonomous envi-
ronmental modelling”, Univ. di Oulu (Finlandia).

Marco Camurri "Multisensory State Estimation and Mapping
on Dynamic Quadruped Robots”, IIT Genova.

Dorian Galvez Lopez "Place and Object Recognition for Real
Time Visual Mapping”, Univ. di Saragozza.

ALTRE ATTIVITA

Open Source

In collaborazione on Cyrill Stachniss ed Udo Frese gestisce il portale OpenSLAM
ﬂ Scopo del portale ¢ di fornire una piattaforma che ospita algoritmi per la
navigazione di robot disponibili in pubblico dominio.

5
WWw.openslam.org


www.openslam.org

Su tale piattaforma sono state rese disponibili implementazioni open-source
di sistemi come GMapping®} TORO [] e g2dfl Tali software sono ben noti
all’interno della comunita di riferimento e sono usati da numerosi gruppi di
ricerca.

E’ coautore inoltre di strumenti software per la registrazione di nuvole di pun-
ti, come NICPE| Collabora inoltre allo sviluppo ed al mantenimento del sistema
di navigazione CARMENIEI

Piu’ recenti sviluppi includono la produzione di un sistema di registrazione
per dati LASER ed immagini basato su tecniche fotometriche, chiamato MPR
(Multi-cue Photometric Registration) |E|, ProSLAME una pipeline di stereo
visual SLAM, SRRG-Solver E un solver unificato per problemi sparsi densi
con supporto di differenziazione automatica e (recentemente) di ottimizzazio-
ne vincolata. Quest’ultimo pacchetto e’ alla base di un framework unificato
per il supporto di approcci plug-and-play ai diversi aspetti del problema della
navigazione. Gli ultimi sviluppi vedono l’estensione del solver general purpo-
se a problemi di ottimizzazione vincolata e a tecniche di raffinamento globale
fotometricd™]

La quasi totalita’ dei lavori di Giorgio Grisetti & corredata da software
open source ed istruzioni al fine di promuovere la riproducibilita dei risultati
e seguendo le best practices della ricerca e della divulgazione scientifiche.

Brevetti
2017 Yoshiaki Asahara, Takashi Yamamoto, Mark Van Loock, Ba-
stian Steder, Giorgio Grisetti, Wolfram Burgard. "Object re-
cognition method, object recognition apparatus, and autono-
mous mobile robot”, Patent Number: 8630456
PUBBLICAZIONI

Riviste Internazionali

[J.1] L. Di Giammarino, E. Giacomini, L. Brizi,O. Salem, and G. Grisetti. Pho-
tometric lidar and rgb-d bundle adjustment. IEEE Robotics and Automation
Letters, 2023.

[J.2] Barbara Bazzana, Tiziano Guadagnino, and Giorgio Grisetti. Handling
constrained optimization in factor graphs for autonomous navigation. IEEFE
Robotics and Automation Letters, 2023.

6
7

www.openslam.org/gmapping
www.openslam.org/toro
8https://openslam.org/g2o0.html
9http://jacoposerafin.com/nicp/
10http://carmen.sourceforge.net/contributers.html
Hhttps://gitlab.com/srrg-software/srrg_mpr
2https://gitlab.com/srrg-software/srrg_proslam
13https://gitlab.com/srrg-software/srrg2_solver
Mhttps://gitlab.com/srrg-software/md_slam


www.openslam.org/gmapping
www.openslam.org/toro
https://openslam.org/g2o.html
http://jacoposerafin.com/nicp/
http://carmen.sourceforge.net/contributers.html
https://gitlab.com/srrg-software/srrg_mpr
https://gitlab.com/srrg-software/srrg_proslam
https://gitlab.com/srrg-software/srrg2_solver
https://gitlab.com/srrg-software/md_slam

[J.3] Tiziano Guadagnino, Xieyuanli Chen, Matteo Sodano, Jens Behley, Gior-
gio Grisetti, and Cyrill Stachniss. Fast sparse lidar odometry using
self-supervised feature selection on intensity images. IEFE Robotics and
Automation Letters, 2022.

[J.4] Louis Wiesmann, Tiziano Guadagnino, Ignacio Vizzo, Giorgio Grisetti,
Jens Behley, and Cyrill Stachniss. Dcper: Deep compressed point cloud regi-
stration in large-scale outdoor environments. IEEE Robotics and Automation
Letters, 2022.

[J.5] Tiziano Guadagnino, Luca Di Giammarino, and Giorgio Grisetti. Hipe:
Hierarchical initialization for pose graphs. IFEE Robotics and Automation
Letters, 2022.

[J.6] M. Kegeleirs, G. Grisetti, and M. Birattari. Swarm slam: Challenges and
perspectives. Frontiers in Robotics and Al 2021.

[J.7] F. Bai, T. Vidal-Calleja, and G. Grisetti. Sparse pose graph optimization
in cycle space. IEEFE Transactions on Robotics, 2021.

[J.8] G. Grisetti, T. Guadagnino, I. Aloise, M. Colosi, B. Della Corte, and
D. Schlegel. Least squares optimization: From theory to practice. MDPI
Robotics, 2020.

[J.9] 1. Aloise and G. Grisetti. Chordal based error function for 3-d pose-graph
optimization. IEEE Robotics and Automation Letters, 2020.

[J.10] I. Aloise, B.. Della Corte, F. Nardi, and G. Grisetti. Systematic handling
of heterogeneous geometric primitives in graph-slam optimization. IEFE
Robotics and Automation Letters, 2019.

[J.11] B. Della Corte, H. Andreasson, T. Stoyanov, and G. Grisetti. Unified
motion-based calibration of mobile multi-sensor platforms with time delay
estimation. IEEE Robotics and Automation Letters, 2019.

[J.12] F. Nardi, B.. Della Corte, and G. Grisetti. Unified representation and
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