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A fim de apoiar a visGdo de um mundo impulsionado por
robotica, as solugdes de pesquisa académicq,
industrial e de co6digo aberto estdo se esforcando para
fornecer solugdes econdmicas e eficientes para
sistemas robdticos.



Pesquisadores e profissionais estdo cada vez mais focados
na exploracdo de metodologias de engenharia de software
para abstrair complexidades e aumentar a eficiéncia para
modelagem, desenvolvimento, manutengdo e evolugdo de
sistemas robdticos com boa relagdo custo-beneficio.



Desde o inicio dos anos 2000, tem havido um fluxo continuo
de pesquisas relatadas sobre técnicas de definicdo de
requisitos para sistemas robasticos.

[Albuquerque; Castro; Sousa; 2018
Uma estrutura de definigdo de requisitos para o dominio de sistemas robdticos - Um estudo exploratdrio

21st Workshop on Requirements Engineering
05-06 September, 2018
Rio de Janeiro, Brazil]



EQUIVALENT IN
SIZE TO HUMANS '

HANDS ARE
CONSTRUCTED
/ IDENTIC ALY TO
/ PEARS.
/
bl
PR O 0O
o o
‘ROBOTE ARE

..]| Recursos técnicos aofetam a definicdo de requisitos
G g
para o dominio de sistemas robdticos”?

-

Hardware

~

-

Software

~




Abstracao de requisitos para sistemas roboticos

[Albuquerque; Castro; Sousa; 2018
A Requirements Definition Fromework for the

Robotic Systems Domain - An Exploratory Study
21st Workshop on Requirements Engineering
05-06 September, 2018

Rio de Janeiro, Brozil]
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Pesquisa

Composto por uma combinagdo Unica de
hardware e software, o NAO consiste em
sensores, motores e softwares desenvolvidos
pelo NAOqi, um sistema operacional
dedicado.

Essa combinagdo de tecnologias dd ao NAO
o capacidade de detectar seu entorno.
Usando o software incorporado, o NAO pode
entdo interpretar o que detectou e ativar
respostas progromadas.

TIAGo é um robd de servigo projetado para
trabalhar em ombientes internos. As
caracteristicas do TIAGo fazem dele a
plataforma ideal para pesquisa,
especialmente em ambientes assistidos ou
inddstria.

Ele combina capacidades de mobilidade,
percepc¢do, manipulagdo e interagdo homem-
robd para um objetivo especifico: poder
ajudar na pesquisa.



O

Acoes de Controle

« Mapeaomento de
comportamento

« Mapeamento de
ambiente




2 Camaras
1288x968

Unidad Inercial (Giroscopio y
acelerometro de 3 ejes cada uno)
Sensores Ultrasonicos

Definicao de requisitos
para mapeamento de
comportamento

WIFI 802.11al/b/g/n
Ethernet

25 Grados de Libertad
Sensores de posicion: tecnologia

Bateria lon-Litio de 25.2V
Duraciéon: 1.5 h
autonomia: 60 min
(activo), 90 min (normal)

Aplicacao em Missoes —
ROBOT NAO



Missao
Demonstrador

Como demonstrador, o robd NAO ird
apresentar e descrever uma série de
exercicios fisicos antes de executar a acdo
na frente do paciente. A demonstragdo pode
ser acompanhada de instru¢gdes de voz. Em
seguidq, ele convida o paciente a realizar um
conjunto com ele. A pedido do paciente, o
robd repete a demonstragdo.



Missao demonstrador

A. Preparag¢do

NAO deverd estar posicionado frente ao paciente, num ambiente de acordo, conforme

requisitos para execugdo da série imposta. O robd pode ser posicionado por um
operador, ou se posicionar de forma auténoma.




Missao demonstrador

B. Execucgdo

1. Operador solicita demonstragdo de série pré-programada.
2. NAO pergunta ao paciente se estd pronto para iniciar a série.
3. Paciente responde positivamente.
4. NAO inicia a demonstra¢cdo da série;
A. Flexdo de joelho: 2 sessdes com 3 repeticdes, com o pé sobre o cadillac e deitado.




Missao demonstrador

B. Flexdo de quadril: 2 sessbes com 3 repeticdes, elevagdo de quadril + flexdo de
quadril.

C. Ao finalizar, NAO retorna a posigdo inicial.
O. A qualquer momento, o paciente ou operador pode solicitar a parada da
demonstragdo.
6. NAO espera por solicitagdo de repeticdo, ou de demonstragcdo de nova série.



Missao demonstrador

C. Encerramento

1. NAO é desativado ou retirado do ambiente.







(>
1- OBJETIVO

O _que meu robd precisa fazer?
Qual minha meta final?

ltens a levar em consideragado:

Servigos e fungdes que o sistema deve
conter;

As limitagdes sobre as quais o mesmo ird
operar;

Definicdo de outros sistemas que o mesmo
ird integrar.
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3- VALIDACAO DE
MODELO

Objetivo: verificar se 0 modelo &
fidedigno ao prototipo modelado.

Verificar a proposta da prototipagem com o

modelo final;

®* Validar as funcionalidades indicadas na
prototipagem, a fim de validar se conferem com o
planejamento do modelo construido;

® Testar as funcionalidades integradas no modelo
apresentado.
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& Conclusao

Analisar questdes importantes e desafios envolvidos na tarefa de definicdo de requisitos para
o dominio do sistema robdtico;

Abstracdo de requisitos no dominio da robdticq;

A definicdo dos requisitos para os sistemas robdticos requer a identificagdo de determinados
recursos técnicos que envolvem e contribuem para o sistema.
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