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1. Contextualização e Motivação 

Os avanços recentes em tecnologias de sensoreamento, processamento, comunicação e atuação têm 
permitido expandir sobremaneira as fronteiras de aplicação de robôs móveis. Em um futuro 
próximo, sistemas multi-robôs e/ou enxames de robôs, em lista naturalmente não exaustiva: terão 
participação importante na construção civil e na construção de bases para exploração de outros 
planetas; auxiliarão equipes de resgate na busca por sobreviventes em situações de catástrofes civis 
ou desastres naturais; vigiarão fronteiras nacionais para reforçar políticas de segurança; 
monitorarão plantações para reconhecer pestes ou para indicar o momento ótimo de colheita, 
diminuindo desperdício no setor agrícola; patrulharão ecossistemas marinhos e terrestres, evitando 
a exploração ilegal de recursos ambientais. 

Dada a complexidade – e criticidade – das tarefas que esses robôs realizarão, bem como o elevado 
número de robôs que serão empregados em cada tarefa, resta evidente a necessidade de 
desenvolver métodos escaláveis para síntese de algoritmos que coordenam sistemas multi-robôs.  

Embora o tema relacionado à cooperação de sistemas multi-robôs para realização de tarefas 
complexas tenha sido objeto de intensa pesquisa nas últimas duas décadas, é comparativamente 
pequena a parcela dos trabalhos que se dedicaram à modelagem, síntese  formal de estratégias de 
coordenação e à análise formal dos sistemas multi-robôs projetados [1, 2, 3]. 

A ausência de métodos formais para síntese e análise de algoritmos de coordenação dificulta o 
tratamento de sistemas multi-robôs mais complexos (i.e., com muitos robôs ou com interações 
qualitativamente diversas entre eles), especialmente nos casos de enxames robóticos [4, 5], em que 
centenas e até milhares de robôs são empregados. Além disso, a pouca ênfase no estudo de 
algoritmos de coordenação corretos por construção, bem como na análise formal dos sistemas 
envolvidos, retarda o emprego de sistemas multi-robôs em aplicações críticas em termos de 
segurança. 

2. Objetivos 

Os objetivos gerais deste trabalho de mestrado são: 

 1. desenvolver métodos escaláveis e corretos por construção para coordenação de sistemas 
multi-robôs e enxames de robôs físicos, garantindo que os robôs cumpram uma dada missão, 
a despeito de incertezas e variações em parâmetros do ambiente em que atuam. Privilegiar-
se-á a temática de construção robótica (ver referência [6]);  

 2. desenvolver métodos computacionalmente eficientes para análise formal do comportamento 
de sistemas multi-robôs e enxames de robôs físicos.  



3. Características desejáveis do candidato 

 1. Interesse em Teoria de Sistemas Dinâmicos, em particular em técnicas de Sistemas a Eventos 
Discretos e Híbridos; 

 2. Interesse em programação e desenvolvimento de algoritmos; 

 3. Familiaridade com formalização matemática de ideias; 

 4. Leitura avançada de artigos técnicos em inglês. 
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