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Cyber-physical Systems (CPS)

O termo Sistemas Ciberfisicos se refere aos sistemas com integrag¢do
computacional e capacidades fisicas que conseguem interagir com humanos
de diferentes formas.

Pesquisas voltadas para sistemas ciberfisicos fem como objetivo integrar
principios e conhecimento entre computa¢do e engenharia para desenvolver
uma ciéncia de sistemas ciberfisicos e tecnologias de suporte relacionadas.
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Industria e Académia

Atualmente, governos e inodustrias véem investindo em tecnologias de
sistemas ciberfisicos de longo prazo. Por exemplo, a Unido Europeia langou um
Iniciativa tecnologica conjunta de nagdes europeias chamada Advanced
Research and Technology for Embedded Intelligence Systems (ARTEMIS).
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Iniciativas semelhantes véem sendo implementadas em outros paises, como
EUA, Japdo, China, Coreia do Sul e Alemanha.

Existem diversas oportunidades de pesquisa e desenvovimento como:

e Biomedicia e Saude
e Transporte Aéreo NextGen
e Energia Renovavel e Redes Elétricas Inteligentes

e Internet Industrial das Coisas (IIoT)
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Exemplo de CPS

Robd na agricultura
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Architecture Analysis & Design Languange (AADL)

A AADL é uma linguagem de modelagem, utilizada para modelar e analisar
arquiteturas de sistemas ciberfisicos e embarcados.

Ela é eficiente para analises baseadas em modelos e especificagdes de
sistemas embarcados complexos em tempo real. Também suporta andlise e

previsdo antecipada de qualidades criticas de sistemas, como desempenho,
escalonabilidade e confiabilidade.
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Abstracao de Componente

Na AADL, um componente & caracterizado por seu nome unico, interfaces,

propiedades, subcomponentes e interacdes. As abstra¢cdées de componentes
sdo separados em trés categorias:

e Software de Aplicacdo
e Plataforma de Execu¢do (Hardware)

e Composto
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Andlise de Arquitetura

A AADL pode ser usada para modelar e analisar sistemas em uso, prototipar e
integrar novos sistemas. Com essa linguagem, conjuntos de propriedades

podem ser declarados, permitindo a inclusdo de novas propriedades para
outros componenetes ou elementos, como portas e conexdes.
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Robot Operating System (ROS)

O ROS é uma colec¢do de bibliotecas e ferramentas robdticas de codigo-aberto
voltadas para a contruc@o de softwares de robds. Oferecendo uma plataforma
de desenvolvimento que acompanha o projeto desde da prototipag¢do até a

implementacgado.
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Proposito e Utilizagao

O ROS abstrai toda a camada de hardware e facilitar a configuracdo de cada
parte do robd através dos pacotes de seu ecossistema. Dessa forma, o ROS
permite que o desenvolvedor se dedique a outros aspectos do projeto, como
l6gica e algoritimos.
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Uso da AADL com ROS

A AADL atua na modelagem e valida¢do da arquitetura do sistema. O ROS é
utilizado para implementar e integrar os componentes do sistema. A ideia
central &€ usar o AADL como modelo de alto nivel para gerar automaticamente
cddigo ROS, assim acelerando o processo de desenvolvimento.
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