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Em tarefas asseguradas por grupos de robds moveis cooperativos, é

. . r'S
por vezes necessario garantir que os rob0s navegam através do +‘ba§+
ambiente mantendo uma determinada estrutura ou forma geomeétrica, e —-:_*"
e

designada por formacdo [1, 2]. S&o exemplos de tarefas que
requerem este tipo de comportamento robético coletivo: transporte
ou manipulagdo cooperativa de cargas; monitorizacdo ambiental e
vigilancia; uso de robds para criar redes de comunicacdo mdveis ad
hoc; criacdo de perimetros de seguranga; ou simplesmente a
movimentacdo ordenada de grupos de robds entre dois pontos para
seguir um supervisor humano. Considera-se que uma equipa de
robds se move em formacdo quando a distancia relativa entre os
elementos da formacdo é mantida constante. Vrias solu¢des foram
propostas para o problema, sendo habitualmente baseadas no @8-
estratégia lider-seguidor. \d/’“'\(///“
O objetivo desta dissertacdo de mestrado é estudar algoritmos ;—ﬁ
distribuidos para controlo de formagdes de robds méveis, com

énfase em formacdes flexiveis em que um robd pode temporariamente divergir da formag&o pretendida para evitar obstaculos [2].
Depois da revisdo das principais técnicas existentes, devera ser selecionado um algoritmo para implementagao e teste nos robds
moveis existentes no Lab. de Robética Mdvel do ISR — Universidade de Coimbra (LRM-ISR), usando ROS [3]. No minimo, a
implementacdo obtida deverd permitir obter um desempenho similar aqule que € reportado na literatura. Serd interessante
desenvolver trabalho inovador para minimizar a quantidade informacédo comunicada entre rob8s para manterem a formacéo, bem
como para aumentar a robustez do sistema multi-robd face a limitagfes colocadas pela rede sem fios usada para essa comunicagao.
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Plano de Trabalhos

Familiarizagdo com software (Ubuntu, ROS) e hardware (robds moveis, sensores) existente (2 semanas);
Estudo de algoritmos distribuidos para controlo de formacdes de robds mdveis (1,5 meses);
Implementagdo e testes de um algoritmo para navegagdo de robds mdveis em formacdo, num simulador usando ROS (1,5
meses);
4. Implementagdo e testes do algoritmo em grupos de robds reais do LRM-ISR usando ROS (2 meses);
5. Escrita da dissertagdo (2 semanas).

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

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