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O projeto CHOPIN, em curso no ISR — Univ. de Coimbra, visa explorar a
cooperacdo entre equipas humanas e equipas de robds méveis no ambito
de missdes de busca e salvamento em cenarios urbanos de pequena escala,
para permitir uma resposta mais rapida, mais precisa, € com menores
riscos para as equipas de resgate humanas (socorristas) e potenciais
vitimas.

Um problema importante neste contexto é o da partilha eficiente de
informac&o, porque a largura de banda para transmissdo da informacéo e a
capacidade dos agentes para a preocessarem sdo limitadas. Nesta
dissertacdo, vai-se assumir que varios robds moveis sdo utilizados em
missdes de reconhecimento e resgate, coordenados pelos 6rgdos de defesa
civil, para ajudar os socorristas, que compdem o0s corpos de bombeiros,
médicos e paramédicos. Uma vez que uma rede de comunicagdo sem fios
pode estar ausente ou danificada, agentes humanos e robéticos terdo de
implantar e manter uma rede mével ad hoc sem fios (MANET) [1] para
apoiar a interagdo, quer dentro da equipa humana, quer dentro da equipa
robdtica, quer entre ambas. De forma a suprir a falta de uma infraestrutura de comunicagdo, os agentes irdo construir MANETS
através dos adaptadores de rede Wi-Fi disponiveis off-the-shelf.

A MANET a desenvolver deverad cumprir uma série de requisitos que sdo especificos para missdes de busca e salvamento e,
portanto, diferentes de outras MANETS de uso geral. Uma solucgdo ja existente [2], que satisfaz parcialmente aqueles requisitos,
serd usada como ponto de partida para desenvolver uma nova versdo com menores custos em termos de mensagens de sinalizacéo.
A nova verséo sera simulada, e.g. usando o0 ns-2 ou ns-3, e implementada em ROS [3] para validagdo num cenério real.
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Plano de Trabalho

1. Familiarizagdo com software ja existente (Ubuntu, ROS, ns-2, ns-3, etc.) e estudo do protocolo ja existente (v1.0) (1 més);

2. Concecdo, implementacdo e testes em ambiente de simulagdo (ns-2 ou ns-3) da v2.0 do protocolo (1,5 meses);

3. Implementagdo em ROS, testes e avaliagdo com rohos reais e dispositivo portatil transportado pelo socorrista (3 meses);

4. Escrita da dissertagdo (2 semanas).

Orientador: Prof. Rui P. Rocha, rui.rocha@uc.pt Coorientador: Prof. Filipe Aradjo, filipius@uc.pt

URL.: http://www.deec.uc.pt/~rprocha/CHOPIN-MANET2 proposta MSc.pdf
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