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Objetivos

Em aplicagbes robodticas, ROS é um framework
largamente utilizado, inclusive em médicas[1],
de modo a integrar os sensores e atuadores
que formam o sistema. O objetivo deste
trabalho é construir o protocolo de
comunicagdo em ROS para um robd KUKA
LBR iiwa aplicado a neurocirurgia robdtica e
sistemas auxiliares a este, e garantir que o
sistema tenha eficiéncia adequada para a
aplicagéo critica.

Métodos e Procedimentos

O projeto esta na fase de organizagédo dos nés
e tépicos da rede ROS que vao conectar os

diferentes elementos da rede, recebendo
dados de sensores, comunicando com o0s
sistemas de neuronavegacdo, simulacgéo,

controle e com o robd.

Planeja-se depois a implementagdo da rede
ROS nos computadores planejados para
implementacdo na sala de cirurgia real e fazer
ensaios de laténcia das mensagens
transmitidas e  possiveis gargalos de
processamento dos computadores por meio de
aplicagao de métricas [2].

Além disso, pretende-se construir a rede
pensando nas conhecidas vulnerabilidades de
seguranga da implementagcdo em ROSJ3].
Serdo analisados também os ganhos com a
aplicacdo de técnica de multi-masteri4] a fim
tornar a rede mais robusta. Serdo realizados
testes de laténcia, robustez e estabilidade, a

fim de se caracterizar de forma objetiva as
diferentes arquiteturas de redes estudadas e
aplicadas.

Resultados

Por meio de estudo foi possivel concluir que
existem recursos confiaveis para tornar uma
rede ROS mais segura e robusta para
aplicagbes criticas, uma vez conhecidas as
fragilidades do framework.

Com isso, espera-se implementar uma rede
ROS e test4d-la a fim de obter resultados
numéricos de desempenho e garantia de
segurangca da rede, e com isso analisar a
viabilidade de uma arquitetura nao real-time.
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Figura 1: Diagrama representativo da rede ROS
planejada

Conclusoes

Sabe-se que ROS é uma ferramenta adequada
e ja utilizada para aplicagdes criticas, mas com
suas limitagbes de  middleware sem
propriedade real-time. Espera-se entdo que ao
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final se tenha uma arquitetura e recursos
computacionais que sejam adequados a
aplicagdo. Espera-se ainda, a obtencdo de
fatores de qualidade e seguranga para as
diferentes arquiteturas de modo que a melhor
seja utilizada de forma definitiva no projeto de
robd  neurocirdrgico que vem  sendo
desenvolvido no AerotechLab.
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