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Resumo

As Redes de Sensores Sem Fio (RSSF, ou WSN; sigla de Wireless Sensor Networks)
sao redes usadas com o intuito de monitorar algum fenémeno, onde temos diversos
dispositivos distribuidos no espaco a ser estudado. As RSSFs podem ser usadas em
diversos estudos, como por exemplo, no monitoramento de condi¢oes ambientais de
uma floresta. Porém, um fator importante que deve ser observado diz respeito ao
consumo de energia no processo de transmissao dos dados coletados até um né central,
onde os mesmos serao estudados. Para essa tarefa, podemos contar com o apoio de
robos moveis, o que pode representar uma diminuicao do consumo de energia.
Palavras-chave: Redes de sensores sem fio. Coleta de dados. Robos moveis.
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1 Introducao

O uso de Redes de Sensores Sem Fio (RSSF) ¢ algo relativamente novo. Esse novo
tipo de tecnologia se fez possivel gracas ao avanco no desenvolvimento de circuitos
integrados, micro-processadores e comunica¢ado sem fio. Uma rede de sensores (nao
somente as wireless, mas também as cabeadas) é constituida basicamente de:

e Fenomeno: aquilo que se deseja observar ou estudar.

e Observador: usuario final, grupo de usuérios, ou até mesmo um sistema com-
putacional, que deseja obter respostas sobre o fendémeno monitorado através de
seu estudo.

e Sensor: responsavel pela monitoragdo do fendmeno (através de medidas), e por
passar as informacoes ao observador, que depois ird estuda-las.

Cada n6 da rede possui pelo menos um tipo de sensor, de acordo com o que se
deseja observar. Esses sensores podem ser para medidas de temperatura, umidade,
calor, acustico, infravermelho, entre outros.

As RSSFs podem ser usadas num grande conjunto de areas e aplicacoes onde se
queira monitorar algo. Entre essas dreas, podemos dar como exemplo:

e Ambiente: monitoramento de varidveis ambientais (calor, umidade, temperatura,
etc) em prédios, casas, florestas, oceanos, etc.

e Militar: monitoramento, rastreamento, seguranca, principalmente em Aareas
perigosas e/ou de dificil acesso.

e Trafego: monitoramento de vias, controle de trafego.

e Industrial.



2 Justificativa

Numa Rede de Sensores Sem Fio (RSSF), cada sensor pode operar por longos periodos
de tempo, indo de semanas até mesmo a anos. Isso, é claro, depende da quantidade de
energia disponivel na bateria que o alimenta. Logo, podemos perceber que essa questao
de energia ¢ um ponto muito importante nesse contexto. Muitas vezes, o processo de
envio de dados dos sensores até o observador (ou né central) se da de forma multi-
salto, ou seja, passando de um n6 para o outro, o que nos leva a um grande consumo
de energia.

O uso de robos moveis se faz bastante viavel. A coleta dos dados armazenados nos
nos sensores da rede se faz com os robos percorrendo o ambiente onde estao localizados.
Porém, é preciso observar que estamos lidando com um dominio estocastico, guiado
por fatores nao deterministicos. Ou seja, lidamos com um certo grau de incerteza. Por
exemplo, um noé sensor pode estar numa posicao diferente daquela que o rob6 procura.
Para isso, é importante a realizacao da simulagao, através da ferramenta Player/Stage.

O Player uma ferramenta voltada a aplicacoes de controle de robos moveis. E
muito utilizado em universidades e centros de pesquisa. E de codigo aberto e de
livre distribuicao, e por isso estd em constante desenvolvimento. Utiliza a arquitetura
cliente/servidor, e possui suporte a diversas linguagens (entre elas C, C+-+, Python,
Java). Nesse trabalho, o codigo-fonte dos programas de controle que se comunicam
com o Player serd em C++.

O Stage ¢ um simulador de robds e ambientes 2D, compativel com o Player. O
Stage é muito usado no desenvolvimento inicial de c6digo, através das simulagoes, para
que depois possa ser testado em robos reais.



3 Objetivos

3.1 Objetivo geral

O objetivo geral do trabalho é a simulagao de coleta de dados, com o auxilio de robos
moveis. Essa simulagao devera ser feita utilizando o software Player/Stage.

3.2 Objetivos especificos

Para que o objetivo geral do trabalho seja alcancado, podemos destacar como etapas
intermediarias:

e Instalacdo e configuracao do Player/Stage.

e Realizar simulacoes simples, visando o aprendizado de como usar o software, e
conhecer seus recursos e limitacoes.

e Estudo de estratégias que auxiliem no desempenho da coleta dos dados.

e Definigoes das politicas que serao usadas nas simulacoes, de acordo com as es-
tratégias estudadas.

e Realizacao das simulagoes e estudo dos resultados obtidos.



4 Metodologia

7

Para a realizagao desse trabalho, o primeiro passo é a instalacao e configuracao do
Player/Stage. Apoés essa etapa, é preciso um breve estudo sobre a ferramenta em
questao: como funciona, linguagens de programacao suportadas, tipos de arquivos
necessarios, etc. Com a ferramenta ja instalada e configurada, através de um pequeno
tutorial, deve-se implementar uma pequena simulacao, a fim de testar se tudo esta
funcionando de forma correta. Assim, pode-se dar inicio ao desenvolvimento de outras
simulacoes mais simples para um melhor aprendizado. Com as ferramentas necessarias
j& disponiveis, o proximo passo é o estudo das estratégias que podem resultar num
melhor desempenho dos robds que farao a coleta dos dados. As politicas usadas nas
simulagoes sao resultado desse estudo de estratégias. Com isso, podemos realizar as
simulacoes e, em seguida, um estudo dos resultados obtidos.



5 Cronograma de atividades

Na Tabela [T} xxx.

Atividades Marco| Abril | Maio | Junho
Instalacdo do Player/Stage X

Redigir a Monografia X X
Apresentacao do Trabalho X

Tabela 1: Cronograma de Atividades.
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