
Compartilhamento de informação na

coordenação de sistemas multi-robóticos

Antonio Luiz Basile
Prof. Flávio Soares Corrêa da Silva

IME - USP

3 de abril de 2004

1 Introdução

Na última década houve intensa pesquisa em sistemas multi-robóticos, seja
por serem estes uma extensão natural de sistemas multi-agentes, seja pela
demanda por sistemas capazes de realizar tarefas perigosas (recolhimento
de lixo atômico, vigilância, exploração planetária, busca e resgate, etc) bem
como realizar tarefas fatigantes aos humanos (manutenção industrial, man-
ufatura, etc) [Par00, DJMW96, CFK95, INS01, Par98, GM00, GVS+01,
GM01, GM02a, GM02b, GM03]. O uso de vários robôs ao invés de um
robô monolítico capaz de se encarregar de tudo parece mais adequado a
muitas destas tarefas, até porque muitas delas são atualmente realizadas
por grupos de humanos. Algumas alternativas para um projeto de sistemas
multi-robóticos são:
1) Se o sistema será composto por robôs que cooperam para a realização da
tarefa ou se competem entre si.
2) Se os robôs realizam coordenadamente a tarefa ou não.
3) Se o sistema é homogêneo ou heterogêneo, quanto aos modelos de robôs.

2 Motivação

No estudo de sistemas multi-robóticos cooperativos heterogêneos, um ponto
de grande relevância para o sucesso na realização das tarefas é a escolha de
qual robô deve realizar qual tarefa (ou tarefas) e aos que já encontram-se
alocados, se há a necessidade de realocação.
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Para incrementar a e�ciência do sistema, muitos pesquisadores utilizam al-
guma métrica para efetuar a escolha do robô para determinada tarefa em
conjunto a um esquema de leilões inspirado no contract net protocol [Smi80,
San93, Zlo04]. A métrica mais usualmente utilizada é alocar-se o robô mais
apto, onde por "mais apto"entende-se o robô que possua as características
mais adequadas na realização da tarefa, em relação a seus pares. Esta carac-
terística do robô pode ser desde uma aptidão nata (se pode ou não locomover-
se, qual sua velocidade de locomoção, qual o custo para efetuar a locomoção,
comunicação, etc) até seu status corrente (a que distância encontra-se o robô
do alvo, se está ou não impossibilitado de sair de uma sala, etc).

3 Plano de Estudos

Este trabalho explorará uma forma de avaliação (métrica) pouco usual em
alocação de tarefas para sistemas multi-robóticos heterogêneos [Bot98, SB99].
Pesquisarei a viabilidade ou não do uso do plano que cada robô efetua para
realizar dada tarefa, como métrica, ou seja, compararei os planos dos robôs
entre si, escolhendo o robô que parece ter o melhor plano. Será também
discriminado os pontos fortes e fracos de tal abordagem se comparada com
outras abordagens. A escolha de uma linguagem de programação mais ad-
equada para o domínio escolhido [GLL00, GL99, GLLS02], e a justi�cativa
de tal escolha, também fazem parte deste documento, bem como uma ráp-
ida descrição dos tipos de leilões mais adotados em sistemas multi-robóticos
[San00, San98, Smi80, San93, Zlo04].
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