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Resumo:

A robdtica tem evoluido no sentido de criar robots e componentes cada vez mais evoluidos a
precos acessiveis. Este facto permitiu que o desenvolvimento de aplicacdes no ambito da
robética se tenha massificado e que a utilidade dos robots se tenha alargado a diferentes areas
de aplicagao.

Apesar da evolucdo dos robots e dos componentes para os mesmos, subsistem limitacdes que
restringem a utilizacdo de robots a certas aplicacdes, nomeadamente quando a capacidade de
processamento e de memoaria nao é suficiente para executar as aplicagoes.

A forma para ultrapassar estas limitagdes tem residido essencialmente em duas abordagens:
limitar as aplicagdes desenvolvidas a medida dos recursos disponiveis no hardware; ou
estender as capacidades do robot usando recursos externos ao robot, quer por extensio do
hardware do robot, quer por controlo remoto dos componentes do robot.

Atendendo a esta problematica, foi desenvolvida uma plataforma que estende as capacidades
dos robots segundo uma abordagem que usa o controlo remoto do robot, para capacitar as
aplicacbes de controlo desenvolvidas de mais recursos, nomeadamente em termos de
capacidade de processamento e memaria.

A plataforma desenvolvida disponibiliza ainda um simulador que virtualiza um campo de
simulacdo e um robot, e simula a forma como estes interagem. O simulador é integrado na
plataforma de forma semelhante aos adaptadores para robots, para que as aplicacbes
desenvolvidas possam ser usadas quer em robots reais como no simulador.
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