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Redes de sensores sem fio (RSSF) sao compostas por um
conjunto de dispositivos autonomos chamados de nos
sensores, esses nos sensores sao constituidos de um
comunicador sem fio, fonte de energia, unidade de
sensoriamento, memoria e processador limitados [1].

Pelo fato de que as RSSF possuem recursos limitados é
desejavel o uso de Veiculos Aéreos Nao Tripulados
(VANTSs) para monitorar a area desejada contornando assim
essas limitacoes. O presente estudo apresenta o
desenvolvimento de wuma técnica para ampliar o
monitoramento de areas, as quais possuem eventos de
interesses ao projetista da RSSF. Para isso, um metodo bio-
inspirado, baseado em feromonio digitais, sera utilizado
para mapear o ambiente.

O algoritmo proposto funciona da seguinte forma: No estado
inicial da RSSF, o VANT ira percorrer um caminho aleatorio
depositando pacotes de feromonio conforme a figura 1. Se
um evento e detectado na rede, um agente é criado e a
mensagem contendo este agente e transmitida pela rede de
forma aleatoria até alcancar a regidao que contem feromonios
depositados pelo VANT, conforme a figura 2. Em seguida o
VANT se desloca ate o local de ocorrencia do evento para

trata-lo.
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Figura 1: Estado inicial da rede, deslocamento do VANT e distribuicao de feromonio na rede.
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Figura 2: Deteccao do alarme, propagacao do agente e retropropagacao do feromonio.
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Grafico 1: Numero de agentes nas execucoes utilizando as trés técnica testadas.
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Grafico 2: Tamanho do caminho na retropropagacao utilizando as duas técnicas testadas.

De acordo com o grafico 1, tivemos um ganho
significativo de economia de energia utilizando a
tecnica de retropropagacao com poda. O grafico 2,
compara a técnica de retropropacacao com a técnica
de retropropacacdo e poda, mostrando que a tecnica
de retropropacacao e pode utiliza um caminho menor
que técnica de retropropagacao.

[1] LOUREIRO, A. A. F.; NOGUEIRA, J. M. S.; RUIZ, L. B.;
MINI, R. A. De F.; NAKAMURA, E. F.; FIGUEIREDO, C. M.

S. Redes de sensores sem fio. Simposio Brasileiro de Redes de
Computadores, p. 179-226, 2003.

APOIO: CNPq




	Slide 1

