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1. Contextualizacao e Motivacao

Os avancos recentes em tecnologias de sensoreamento, processamento, comunicacdo e atuacdo tém
permitido expandir sobremaneira as fronteiras de aplicacio de robds mdéveis. Em um futuro
proximo, sistemas multi-robos e/ou enxames de robos, em lista naturalmente ndo exaustiva: terdo
participacdo importante na construcdo civil e na constru¢do de bases para exploracdo de outros
planetas; auxiliardo equipes de resgate na busca por sobreviventes em situagdes de catastrofes civis
ou desastres naturais; vigiardo fronteiras nacionais para reforcar politicas de segurancga;
monitorardo plantacdes para reconhecer pestes ou para indicar o momento 6timo de colheita,
diminuindo desperdicio no setor agricola; patrulhardo ecossistemas marinhos e terrestres, evitando
a exploracao ilegal de recursos ambientais.

Dada a complexidade — e criticidade — das tarefas que esses robos realizardo, bem como o elevado
numero de robds que serdo empregados em cada tarefa, resta evidente a necessidade de
desenvolver métodos escalaveis para sintese de algoritmos que coordenam sistemas multi-robos.

\

Embora o tema relacionado a cooperacdo de sistemas multi-robos para realizacdo de tarefas
complexas tenha sido objeto de intensa pesquisa nas tultimas duas décadas, é comparativamente
pequena a parcela dos trabalhos que se dedicaram a modelagem, sintese formal de estratégias de
coordenacdo e a andlise formal dos sistemas multi-robos projetados [1, 2, 3].

A auséncia de métodos formais para sintese e andlise de algoritmos de coordenacdo dificulta o
tratamento de sistemas multi-rob6s mais complexos (i.e., com muitos robds ou com interacdes
qualitativamente diversas entre eles), especialmente nos casos de enxames roboéticos [4, 5], em que
centenas e até milhares de robos sdo empregados. Além disso, a pouca énfase no estudo de
algoritmos de coordenacdo corretos por construcdo, bem como na andlise formal dos sistemas
envolvidos, retarda o emprego de sistemas multi-robés em aplicagdes criticas em termos de
seguranca.

2. Objetivos

Os objetivos gerais deste trabalho de mestrado séo:

1. desenvolver métodos escaldveis e corretos por construcdo para coordenacdo de sistemas
multi-robos e enxames de robos fisicos, garantindo que os rob6s cumpram uma dada missao,
a despeito de incertezas e variagdes em parametros do ambiente em que atuam. Privilegiar-
se-a a tematica de construgao robdtica (ver referéncia [6]);

2. desenvolver métodos computacionalmente eficientes para analise formal do comportamento
de sistemas multi-robos e enxames de robos fisicos.



3. Caracteristicas desejaveis do candidato

Interesse em Teoria de Sistemas Dindmicos, em particular em técnicas de Sistemas a Eventos
Discretos e Hibridos;

Interesse em programacao e desenvolvimento de algoritmos;
Familiaridade com formalizacdo matematica de ideias;

Leitura avancada de artigos técnicos em inglés.
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