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Varias abordagens podem ser aplicadas a sistemas multirrobéticos. Neste projeto, o foco esta
na andlise de enxames de robos, conhecidos em inglés como swarm robotics. Essa abordagem
¢ inspirada no comportamento social de animais como abelhas e formigas, possuindo algumas
caracteristicas que a distingue das demais:

¢ Os rob0s sao autdbnomos;

* Os robds estdo situados no ambiente e podem modifici-lo;

* A capacidade de detec¢do e comunicacao dos robds sdo locais;

* Os robds ndo t€m acesso a um controle centralizado e/ou conhecimento global; e

* Os robds cooperam para lidar com uma determinada tarefa (BRAMBILLA et al., 2013).

Esses grupos de rob0s, assim como animais sociais, apresentam grande robustez, escalabili-
dade e flexibilidade para adaptarem-se as condi¢des do ambiente e superar dificuldades ou falhas
individuais de robds (BRAMBILLA et al., 2013)). Assim, com o objetivo de aprofundar o entendi-
mento e testar sistemas multirrobdticos baseados em enxame, surge a necessidade de desenvolver
um protétipo de robo movel. A decisdao de criar um protdtipo, em vez de adquirir um modelo
existente, € motivada pela busca de uma solu¢cdo econdmica e adaptavel, voltada especificamente
para aplicagdes educacionais e pesquisas académicas.

Nesse contexto, um rob6 mdvel é definido por uma maquina controlada por computador que
¢ capaz de mover-se em um ambiente fisico. Diferente de robds fixos que estdo ligados a uma
posicdo, robds moveis t€m a capacidade de navegar em um espaco, seja através de rodas, esteiras ou
até mesmo pernas. Essa mobilidade permite que robds mdveis realizem tarefas em variados ambi-
entes e contextos, como explora¢do, mapeamento, vigilancia e transporte (SICILIANO; KHATIB;
KROGER, 2008; BORENSTEIN et al., |1996). A inteligéncia de robos méveis pode ser ampliada
através da coordenacdo em sistemas multirrobdticos, onde a colaboracdo permite a realizacao de
tarefas complexas. No projeto mencionado, o E-Puck e o Kilobot sdo utilizados como modelo para
o protétipo.
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Figura 1. Modelo tridimensional do E-puck para impressao.

A partir dos modelos supracitados, o projeto em questdo dedica-se a selecdo de componen-
tes eletrOnicos acessiveis e econdmicos para a criagdo de uma plataforma para experimentacdo e
educacdo em enxames de rob0s nacional. Outras etapas contemplam o design de automacdo da
placa eletronica, bem como a programacdo do robd e a implementacdo de comportamentos com
inteligéncia artificial. No que concerne ao sistema de locomog¢do, sdo abordadas temdticas como
a escolha de motores adequados, o desenvolvimento do design das rodas, o controle mediado por
microcontrolador e as repercussdes dessas caracteristicas sobre a estrutura robdtica. A concepgao
desta estrutura advém de métodos de impressao 3D: filamento é empregado para a estrutura princi-
pal, enquanto a resina é reservada para a fabricagao das rodas.

Palavras-chave: Multirrobotico. Enxame. Rob0s.

REFERENCIAS

BORENSTEIN, Johann et al. Where am 1? Sensors and methods for mobile robot positioning.
University of Michigan, Citeseer, v. 119, n. 120, p. 27, 1996.

BRAMBILLA, Manuele et al. Swarm robotics: a review from the swarm engineering perspective.
Swarm Intelligence, Springer, v. 7, p. 1-41, 2013. DOI:
https://doi.org/10.1007/s11721-012-0075-2.

SICILIANO, Bruno; KHATIB, Oussama; KROGER, Torsten. Springer handbook of robotics.
Berlin: Springer, 2008. v. 200. DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-319-32552-1.

A Autores agradecem o apoio financeiro
Apoio: QCNPq (@Py fépegc da FAPESC 2023TR333 ¢ 2021TR2074 ~ Pégina 2 de[Z]
Goma oot g esebiert S


https://doi.org/https://doi.org/10.1007/s11721-012-0075-2
https://doi.org/https://doi.org/10.1007/978-3-319-32552-1

