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Enxames de robds sdo sistemas multi-robd capazes de exibir comportamentos cooperativos
emergentes e auto-organizados a partir de leis de controle local baseadas em interacdes
simples robo-robd e robd-ambiente (Brambilla et al., 2013). A sua principal vantagem advém
de serem intrinsecamente distribuidos, permitindo que sejam robustos a falha de robds
individuais, flexiveis na adaptacdo a uma ampla gama de tarefas coletivas, e possam escalar
naturalmente para sistemas com muitos robos. O seu grande potencial de aplica¢do em tarefas
envolvendo a cobertura de grandes dreas tem motivado o seu estudo por parte da comunidade
robdtica.

E comum no desenvolvimento de algoritmos de robética de enxame o recurso a utilizagdo de
ferramentas de simulac@o (Pinciroli et al., 2012) e a experimentacdo com pequenos robds
fisicos (Cianci et al., 2007) em festbeds que permitem simular em laboratério os
constrangimentos essenciais de cendrios de aplicacdo reais (e.g. alcance sensorial limitado).
A natureza simples dos enxames de robds e a necessidade de escalar as experiéncias para um

nimero significativo de robds requer parciménia no design de

cada unidade robdtica, i.e. que os robds possuam pequeno
tamanho, capacidade sensorial e de processamento limitadas e baixo custo.

Na fase inicial deste projeto de dissertacdo, sera realizada a revisdo do estado da arte e andlise comparativa
de plataformas para experimentacdo de robdtica de enxame. Esta tarefa preparatdria permitird enderegar o
objetivo principal da dissertacdo de mestrado que ¢ o desenvolvimento de uma plataforma roboética para
experimentacdo de robdtica de enxame usando como base a plataforma eSwarmBot (Couceiro et al., 2012)
anteriormente desenvolvida no grupo de investigacdo. Para além dos requisitos habituais neste tipo de

plataformas (e.g. parcimonia), a plataforma eSwarmBot baseada num Arduino e dotada de motores, encoders
e um sensor de luz LDR, sera expandida com sensores de distancia baseados em luz infravermelha, interface para comunicagdo ZigBee e

um Raspberry Pi, um popular single board computer (SBC). Enquanto o Arduino existente de base assegura o : : : R O S 2

controlo dos motores e o interface com os sensores, 0 SBC permitird que o sistema embebido corra o sistema © @ ®

operativo Linux e o middleware ROS2 (Macenski et al., 2022). O trabalho consistira na integragdo do novo hardware, no desenvolvimento
de um driver de software, para expor em ROS2 os recursos do robo (velocidade, odometria e sensores) e tornar a plataforma ROS2-
compliant, ¢ no teste e valida¢do da plataforma através da execug¢do em ROS2 de um algoritmo de robotica de enxames envolvendo
interagdes locais e comunicagdo ZigBee, com algumas unidades da plataforma desenvolvida.

O trabalho de dissertagdo serd desenvolvido no Laboratorio de Robdtica Mével do ISR-UC.
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