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Resumo 

Esta proposta insere-se no projeto TOOGLE, a qual prevê o desenvolvimento  e implementação  de ambientes inteligentes, denominados de hiperambientes, de alta escalabilidade, compostos por uma rede de nodos heterogêneos como computadores, coisas, redes de sensores e atuadores. De forma mais precisa, este resumo apresenta uma interface computacional capaz de ser utilizada para o desenvolvimento de hiperambientes genéricos, congregando nodos de diferentes tecnologias, mecanismos de coordenação, comunicação e gerenciamento. A interface é baseada em uma camada de convergência e na disponibilização de um nodo genérico para implementação de redes de sensores e atuadores.  A camada de convergência utiliza o sistema ROS (Robotic Operating System) como plataforma distribuída de comunicação e gerenciamento, o qual consiste em um sistema operacional que fornece bibliotecas e ferramentas para criar aplicações para robôs e redes de sensores, fornecendo abstração de hardware, drivers de dispositivo e envio de mensagens. O nodo genérico de percepção e atuação é implementado através do módulo Arduino, o qual consiste em uma plataforma de prototipagem eletrônica de hardware livre, com suporte de entrada/saída embutido. O sistema é testado, analisado e validado em dois cenários envolvendo nodos sensores e atuadores robóticos em tarefas de inspeção, mais precisamente em tarefas de teleoperação dos Robôs TatuBot e Tanque Batedor. O TatuBot se constitui de um robô desenvolvido para inspeção e monitoramento de linhas de distribuição de energia subterrâneas no âmbito do projeto FINEP/SACI. O Tanque Batedor é um robô para inspeção de ambientes inóspitos, em que haja riscos para a vida de operadores humanos. São especificados e desenvolvidos os sensores e atuadores necessários a cada rede, bem como sua interface de operação. Para a sua execução o projeto conta com as seguintes etapas: revisão bibliográfica dos trabalhos correlatos e ferramentas a serem utilizadas; especificação e desenvolvimento da camada de convergência ROS; desenvolvimento do módulo de aquisição e atuação genérico Arduíno; desenvolvimento de interface de visualização avançada; utilização da plataforma para supervisão e controle do Tatu e Tanque Batedor.
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