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A computagdo em nuvem é um paradigma que permite tirar partido
da ligacdo em rede de um nUmero elevado de computadores e
servidores para distribuir a execucéo de tarefas computacionais de
elevada complexidade pelos recursos de processamento e de
memoria disponiveis na “nuvem”. O conceito comegou a ser
recentemente utilizado no &mbito da robdtica [1], como uma forma
de permitir aos rob0s partilharem informacéo e distribuirem o
processamento. A sua utilizacdo em sistemas de mdltiplos rob6s
apresenta um enorme potencial, sobretudo quando os robds :
apresentam individualmente/localmente limitagGes de poder de célculo e/ou de autonomia energética, de forma a mitigar estas
limitacOes recorrendo a recursos disponiveis remotamente, i.e. na “nuvem”.

Por outro lado, 0 ROS [2] é um dos toolkits mais utilizados hoje em dia para a programacéo de rob6s, favorecendo a integracao de
diferentes tipos de rob0s, sensores e atuadores, e a reutilizacdo de cdédigo fonte. Contudo, ndo foi pensado inicialmente para
sistemas roboticos distribuidos com mdltiplos roscore, que se costuma designar por multimaster ROS, embora existam algumas
solucbes baseadas em foreign relays, que utilizam no entanto a largura de banda de forma muito pouco eficiente. Recentemente,
foi proposto o RoCon como uma solugdo para o problema baseada na “orquestracéo de rob6s” [3], cujo potencial importa explorar.
O objetivo desta dissertacdo de mestrado é aplicar os conceitos de cloud robotics e RoCon em robds moveis de pequenas
dimensdes e poder de calculo limitado, existentes no Lab. de Robética Mdvel do ISR — Universidade de Coimbra (LRM-ISR), de
forma a possibiltar a realizacdo de tarefas multi-robd apesar das limitagdes dos rob6s individuais. Patrulhamento multi-robd,
mapeamento e localizagdo simultaneos multi-robd, e exploragdo multi-robd em cenérios de busca e salvamento, sdo exemplos de
tarefas distribuidas a usar como casos de estudo, com base em cddigo fonte usando ROS que tem sido utilizado no LRM-ISR [4].
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Plano de Trabalhos

1. Familiarizacdo com software (Ubuntu, ROS) e hardware (robds moveis, sensores) existente (2 semanas);
Estudo da literatura e codigo existente sobre computacéo em nuvem, cloud robotics e ROS multimaster (1 més);

3. Desenvolvimento de uma aplicacdo de software distribuida baseada em ROS e RoCon que permita a execugdo online de
tarefas multi-robd de elevada complexidade em robds méveis com pouco poder de calculo (2,5 meses);

4. Validacdo experimental da aplicacdo em pelo menos trés casos de estudo diferentes e usando a frota de 5 robds mdveis
TraxBot e StingBot do LRM-ISR (1,5 meses);

5. Escrita da dissertacdo (2 semanas).

Orientador: Prof. Rui P. Rocha, rui.rocha@uc.pt

URL.: http://home.deec.uc.pt/~rprocha/CloudRobotics_proposta_MSc.pdf
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