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Várias abordagens podem ser aplicadas a sistemas multirrobóticos. Neste projeto, o foco está
na análise de enxames de robôs, conhecidos em inglês como swarm robotics. Essa abordagem
é inspirada no comportamento social de animais como abelhas e formigas, possuindo algumas
caracterı́sticas que a distingue das demais:

• Os robôs são autônomos;
• Os robôs estão situados no ambiente e podem modificá-lo;
• A capacidade de detecção e comunicação dos robôs são locais;
• Os robôs não têm acesso a um controle centralizado e/ou conhecimento global; e
• Os robôs cooperam para lidar com uma determinada tarefa (BRAMBILLA et al., 2013).

Esses grupos de robôs, assim como animais sociais, apresentam grande robustez, escalabili-
dade e flexibilidade para adaptarem-se às condições do ambiente e superar dificuldades ou falhas
individuais de robôs (BRAMBILLA et al., 2013). Assim, com o objetivo de aprofundar o entendi-
mento e testar sistemas multirrobóticos baseados em enxame, surge a necessidade de desenvolver
um protótipo de robô móvel. A decisão de criar um protótipo, em vez de adquirir um modelo
existente, é motivada pela busca de uma solução econômica e adaptável, voltada especificamente
para aplicações educacionais e pesquisas acadêmicas.

Nesse contexto, um robô móvel é definido por uma máquina controlada por computador que
é capaz de mover-se em um ambiente fı́sico. Diferente de robôs fixos que estão ligados a uma
posição, robôs móveis têm a capacidade de navegar em um espaço, seja através de rodas, esteiras ou
até mesmo pernas. Essa mobilidade permite que robôs móveis realizem tarefas em variados ambi-
entes e contextos, como exploração, mapeamento, vigilância e transporte (SICILIANO; KHATIB;
KRÖGER, 2008; BORENSTEIN et al., 1996). A inteligência de robôs móveis pode ser ampliada
através da coordenação em sistemas multirrobóticos, onde a colaboração permite a realização de
tarefas complexas. No projeto mencionado, o E-Puck e o Kilobot são utilizados como modelo para
o protótipo.
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Figura 1. Modelo tridimensional do E-puck para impressão.

A partir dos modelos supracitados, o projeto em questão dedica-se à seleção de componen-
tes eletrônicos acessı́veis e econômicos para a criação de uma plataforma para experimentação e
educação em enxames de robôs nacional. Outras etapas contemplam o design de automação da
placa eletrônica, bem como a programação do robô e a implementação de comportamentos com
inteligência artificial. No que concerne ao sistema de locomoção, são abordadas temáticas como
a escolha de motores adequados, o desenvolvimento do design das rodas, o controle mediado por
microcontrolador e as repercussões dessas caracterı́sticas sobre a estrutura robótica. A concepção
desta estrutura advém de métodos de impressão 3D: filamento é empregado para a estrutura princi-
pal, enquanto a resina é reservada para a fabricação das rodas.
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