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O projeto CHOPIN (Cooperation between Human and rObotic teams in catastroPhic
INcidents) R&D visa explorar a simbiose entre equipas humanas e equipas de robds no ambito de
missdes de busca e salvamento para resposta a incidentes catastréficos (CHOPIN, 2012). Estes cenarios
podem ser interpretados como um problema de otimizagdo com uma fungao objetivo ou um conjunto
de funcdes objetivo. Por exemplo, em incéndios urbanos existe a necessidade de encontrar vitimas e de
determinar focos de incéndio. Assim sendo, € possivel usufruir de métodos de otimizagdo aplicados em
equipas cooperativas de robos, tais como o Particle Swarm Optimization (PSO), adaptados aos
constrangimentos fisicos intrinsecos dos robos (cf., Couceiro et al, 2011).

Esta dissertacdo de mestrado tem como objetivo utilizar equipas de multiplos robés, constituidas
por TraxBots (Araujo et al., 2012) e Pioneer 3-DX, para detecdo e medicdo
de variaveis ambientais de forma a localizar focos de emissao de gas (e.g.,
fugas de gases toxicos) e calor (e.g., fonte de incéndio). Todas as
plataformas robéticas a usar estardo equipadas com um conjunto de sensores

de gas, fumo, temperatura, som, entre outros, que permitem monitorizar

diversas grandezas fisicas no meio envolvente. No decurso do trabalho, devera ser integrada a
informagdo dos varios sensores e avaliada a melhor estratégia de otimizagao a adotar para a detecdo do
epicentro em questdo. Para tal, sera usada a framework de robdtica ROS (Robot Operating System)

para controlar os robds e implementar o algoritmo de otimizagdo adotado.
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Plano de trabalho
1. Familiariza¢do do software (i.e., ROS) e hardware (i.e., plataformas roboticas e diversos sensores) (1 més);
2. Integracdo do sistema sensorial nos robos e decisdo de algoritmo de optimizacdo multi-robd a implementar (1 més);
3. Desenvolvimento do algoritmo de optimizagdo para cenarios de teste (2,5 meses);
4. Ensaios, testes e possiveis melhorias do sistema (1 més);
5

Escrita da dissertagdo (15 dias).

Orientador: Prof. Rui P. Rocha, rprocha@isr.uc.pt Co-Orientador: Eng.° Micael Couceiro, micaelcouceiro@isr.uc.pt

Versio PDF: http://www.deec.uc.pt/~rprocha/MRsensing_propostaMSc.pdf
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