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Mobilidade Urbana UTPeR e

Fonte: Bosch connected mobility solutions(2019)

Em Nova York 40% do trafego é gerado por carros a procura de vagas de
estacionamento (KOSTER; KOCH; BAZZAN, 2014).
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Smart Parking Ulres oo

Fazem uso de dispositivos e novas tecnologias a fim de otimizar a utilizacdo das vagas
de estacionamentos.

TR

Fonte: Bosch connected mobility solutions (2019)
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Sistemas Multi-Agentes UTree

o Segundo Wooldridge (2009) sdo sistemas compostos de elementos computacionais
que realizam interacBes (Agentes). Duas caracteristicas importantes:

S&o, a0 menos em certa medida, capazes de acdes auténomas; e

Tém a capacidade de interagir uns com os outros de maneira analoga as interacoes
sociais humanas.

Fonte: Wooldridge (2009)
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Sistemas Multi-Agentes Ulres oo

Ambiente

,,,,,, Relagao organizacional
- >~ Interagio Esfera de influéncia

O Agente
Fonte: Wooldridge (2009)
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.~ UTrer /
Negociacao oS

o Negociacao é um processo complexo de tomada de decisdo em que cada parte
representa de forma autdnoma seus pontos de vista e interage com as outras para
resolver conflitos e chegar a acordos Wooldridge (2009).

One-to-one
Many-to-one (centralizado)
Many-to-many (descentralizado)
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MultiAgent Parking System UTrer s

o Tem o objetivo de elaborar solucoes
para Smart Parking fazendo uso de r PR
SMAs.

UNIVERSIDADE TECNOLOGICA FEDERAL DO PARANA

o Atualmente o projeto MAPS possui:
MAPS (Centralizado)

T u
MAPS-NORMS 7 \\\| b
MAPS-SUMO \\\ = o
i = WP romags
MAPS-AUCTIONS
MAPS-HOLO
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Projeto UTFPR & IPB tires

AB: Gestéo do projeto

A1: Andlise de requisitos e arquitetura do sistema
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Objetivo Deste Trabalho Ulres oo

A1: Andlise de requisitos e arquitetura do sistema
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K] P protocolos de negociagéo agentes em ambientes
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b A2 S N

AS: Integragdo e valida¢@o experimental

Fonte: Projeto Smart Parking (2019)
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Framework JaCaMo UTPeR e

o Arquitetura BDI (Belief, Desire, Intention)

Jason - Agentes
Cartago - Ambiente

Moise - Organizacio

o JaCaMo é um framework de programacao de agentes e SMA.
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Desenvolvimento do SMA UTrer  reoe

o Segundo O'Hare e Jennings (1996), para o desenvolvimento de agentes auténomos
com capacidades sofisticadas e flexiveis de negociacoes é necessario:

Protocolo de negociacao
Problema da negociacdo (Alocar vagas)

Modelo de raciocinio
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Protocolo de Negociacao UTrer s

Protocolo de negociacao
Conjunto de regras que especificam a gama de movimentos legais disponiveis para cada
agente em qualquer fase de um processo de negociacdo (ENDRISS, 2006).

Um agente Driver, que pode assumir dois papeis:
o Seller
o Buyer
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sdSequence

Driver (Seller) Driver (Buyer)

[Sep >= m]

| |
1o0p T T
| 1: OfferSpot) ﬂ
u 2:p = ReceiveOfier) !
F |
|
‘ E=p
!
4: AcceptOffer() j
alt o

< 10: GiveUp()

Fonte: Autoria prépria




Modelo de raciocinio UTPeR e

Modelo de raciocinio
Define as ofertas iniciais, a gama de ofertas aceitaveis, as contraofertas, quando a
negociacdo deve ser abandonada e quando um acordo deve ser fechado.
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Funcao 1

p = proposta do agente buyer

Dist() = distancia

D = ponto de desejo da vaga

V' = ponto onde se localiza a vaga

A = valor maximo disposto a pagar

a = distancia maxima (sendo, a > 0 )
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Modelo de raciocinio UTPeR e

- Driver (Seller) - Driver (Buyer)

|
|
1: OfferSpot() bm

[

|

|

u Fun:;a01 A

|:|< 2: p = ReceiveOifer() |

3: m = AskAverageSalesValue() U
|
|
|
I

1

Fonte: Autoria prépria
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Modelo de raciocinio UTPeR e

Funcao 2

Se p>m FEntao ACFEITAR
C=4 Se p<% Entao REJEITAR
Se nao CP(m)

¢ = contraproposta do seller

p = proposta do buyer

m = Média do Valor de Venda

C'P() = funcdo que envia uma contraproposta para o buyer.
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Modelo de raciocinio UTPeR e

- Driver (Seller) Dnver‘(Buyer)
| | Funcéo 2 5
,
alt 4: AcceptOffer() :
5. Park()
[Sep >=m]
________________ R R IEREEEEEEEEE
6 GiveUp() n
[Sep <= m2]
,,,,,,,,,,,,,,,, R e
[Else] 7: ¢ = Ultimatum() » [
U I

Fonte: Autoria prépria

Felipe Felix Ducheiko (UTFPR-PG/DAINF) 19 de setembro de 2019 23 /40



Modelo de raciocinio UTPeR e

Funcao 3

| Se |p—¢ <(dxp) Entao ACEITAR
"=\ Se nao REJEITAR

u = Ultimato

p = proposta inicial do buyer

¢ = contraproposta recebida do seller

d = faixa de fechamento de acordo (0 < § < 1)
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Modelo de raciocinio UTPeR e

Driver (Seller) Driver (Buyer)

at > 8: AcceptCouterOffer() 9 Park)
\
______________ [ |
\
[Else] L\f 10: GiveUp()
|

Figura 1 — Configuracdes dos Cenéarios do Experimento 1
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Implementacio MAPS_OPEN — UIrer ...

Framework JaCaMo

(]

©

Implementa o Protocolo de Negociacdo e Modelo de Raciocinio

o

Agentes (Jason): Driver, parkingSpotController

(%]

Artefatos (Cartago): ParkingSpot, ProposalGenerator

o

Organizacdo (Moise): Papeis e relacdes
parkingSpotController
Seller
Buyer
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UTrer :
Resultados LALER - usremo

Experimentos

o Experimento 1: andlise da variacao da quantidade de drivers no sistema;
o Experimento 2: andlise da variacao da distancia maxima aceitavel por um driver;

o Experimento 3: andlise da variacao do valor maximo que um driver esta disposto a
pagar por uma vaga;

o Experimento 4: anélise da variacdo da faixa de fechamento de acordo.
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UTrer :
Resultados LALER - usremo

Experimentos

o Experimento 1: analise da variacdao da quantidade de drivers no sistema;
o Experimento 2: andlise da variacao da distancia maxima aceitavel por um driver;

o Experimento 3: anadlise da variacdao do valor maximo que um driver esta
disposto a pagar por uma vaga;

o Experimento 4: anélise da variacdo da faixa de fechamento de acordo.
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Experimento 1 Ulres oo

Tabela 1 — Configura¢des dos Cenarios do Experimento 1

Cenario Namero de Drivers
Cenario 1 40
Cenario 2 60
Cenario 3 80
Cenario 4 100
Cenario 5 120
Cenario 6 140
Cenario 7 160
Cenario 8 180
Cenario 9 200
Cenario 10 220
Cenario 11 240

Fonte: Autoria prépria
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Experimento 1

1400
1200
1000
800
600
400

200

Msg Enviadas

= Tempo para Estacionar

Felipe Felix Ducheiko (UTFPR-PG/DAINF)

10.3

60 80
328 | 483
117 128

Msg Enviadas

100 120 140 160
503 583 608 638
78.0 1479 2724 3623

Numero de Drivers

= Tempo para Estacionar

Fonte: Autoria prépria

UTrer
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180 200 220 | 240
679 751 798 | 836
579.0 7846 9923 12150
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Experimento 1 Ulres oo

75.00
70.00
65.00

60.00

5636

55.00
53:33-—52.90.

52.00
5101
50.00 S0:4%50:0049.36— 45.06—a8:95

45.00

40.00
40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 240
Valor de Venda 60.00  60.00 60.00 63.49  66.13 67.59  68.62 69.20 70.01 7101 7135
Distncia 60.85 56.36 53.33 52890 52.00 51.01 5045 50.00 4936 4896 4895

Nimero de Drivers

Valor de Venda Distancia

Fonte: Autoria prépria
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Experimento 3

Tabela 2 — Configuracdes dos Cenarios do Experimento 3

mPR MINISTERIO

GAMPUS PONTA GROSSA DA EDUCACAO

Cenario Valor Maximo Disposto a Pagar
Cenario 1 10
Cenario 2 15
Cenario 3 20
Cenario 4 25
Cenario 5 30
Cenario 6 35
Cenario 7 40
Cenario 8 45
Cenario 9 50
Cenario 10 55

Felipe Felix Ducheiko (UTFPR-PG/DAINF)

Fonte: Autoria prépria
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Experimento 3 Utrer

1100 111823

900 897:23-f7e:

700
500
aras-anmas .
300
256.38
100 A5

10 15 20 25 30 35 40 45 50 55
e——Tempo para Estacionar 1112.23 931.12 823 789.78 352.03 286.48 209.36 187.53 153.22 133.45
Msg Enviadas 897.23 870.75 855.3 810.39 5349 421.23 42238 38255 298.22 256.38

Valor Maximo Disposto a Pagar

—Tempo para Estacionar Msg Enviadas

Fonte: Autoria prépria
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o~ UTrer :
Conclusao SATER - sreno

o Desenvolvimento do MAPS_OPEN

Descentralizado

Utilizacdo do Moise para definicao de papeis dos agentes do SMA

Framework JaCaMo

Protocolo de Negociacao

Modelo de Raciocinio

Desenvolvimento de uma das atividades do projeto interinstitucional de pesquisa
(UTFPR & IPB)

o Experimentos

Relevancia das ofertas

Quantidade de troca de mensagens
N3o possui um ponto central de falha
Verificar o funcionamento do SMA
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UTrer .
Trabalhos Futuros —_— e
o Realizar experimentos complementares com o MAPS-OPEN, para estressar o

sistema e determinar outros padrdes de comportamento

Aperfeicoar a interligacdo com a simulador SUMO

Comparar com outros sistemas (MAPS_HOLO, MAPS, Trabalho IPB)

(*]

©

Implementar um mecanismo de alocacdo de vagas inicial mais inteligente

o

Integrar com outro trabalho sendo desenvolvido atualmente no projeto, para
embarcar o sistema em uma plataforma de hardware

(]
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Links

Figura 2 — QR-Code LaCA

X

Fonte: https://laca-is.github.io/
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Figura 3 — QR-Code Repositério GitHub

Fonte:
github.com/FelipeDucheiko/descentralized MAPS_SUMO
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