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INTRODUCAO




Veiculos Autonomos

"O proximo grande avango tecnologia da indiistria automobilistica", [1].

Figura 1: Veiculo autdbnomo desenvolvido pela Google



Veiculos Autonomos - Exemplo

Figura 2: Cenario de uso de um veiculo auténomo



Beneficios dos Veiculos Autonomos

O Diminuigdo de veiculos em circula¢dao e aumento da
disponibilidade vagas em estacionamentos [3];

O Menor indice emissdo de diéxido de carbono (CO2);
O Minimizar o congestionamento nas cidades [2];
O Jornadas mais répidas [3];

O Possivel redugdo do nimero de acidente de transito [4].



Veiculos Autonomos

Empresas destaque na drea:
O Google [5]

O Tesla [6]

O Uber [7]

Figura 3: Carros autdbnomos

possuem capacidade de se
locomover sozinho



Desvio de obstaculos

Obstacle Avoidance

Figura 4: Detecgao de obstaculo
(pedestre) Figura 5: Desvio de obstaculo



Desenvolvimento de veiculos autonomos através de agentes

Agentes sdo entidades
computacionais dentro de um
ambiente capazes de tomar
decisdes por si s6 [10].

sensors

percepts

actions

effectors

Figura 6: Funcionamento de um
agente [12]



Agente Reativo

Sao capazes de manter uma

interagdo continua com o
ambiente e responder
rapidamente a possiveis
mudancgas, [16].

O Simples (—

O Evento — decisdo

O Limitado
Figura 7: Modelo do agente reativo



Agente Racional

= Action
[ Fiter —1 Intenllonsr — s oo miotivo que levou o agente a

decidir suas ag¢des [11].

- H oo o qmnen
r J
—— ‘ Agentes possuem autonomia,
Deslres
logo é necessério saber o

Figura 8: Arquitetura de um
agente racional (especificamente
um agente BDI)



Linguagens para o desenvolvimento de agentes racionais

O Jason, [14]
O Gwendolen, [15]



Linguagens para o desenvolvimento de agentes racionais

Algoritmo 1: Exemplo de c6digo em Gwendolen
GWENDOLEN

:name: robot
: Initial Beliefs :

: Initial Goals :
gotos5[perform]

: Plans :

10 +!gotoss[perform] : {T} « move_to(5,5);
1 +rubble(5,5) : {T} « lift_rubble ;

12 +holding(rubble) : {T} < print (done);




ELABORACAO E IMPLEMENTACAO DE
PLANOS DE DECISOES PARA DESVIO
DE OBSTaCULOS




Veiculos Autonomos - Desvio de obstaculos

Técnicas de desvio de
obstaculos:
O Trajetérias Elipticas —
Newton [19]
o Repulsao
O Obstaculos de Velocidade
Reciproca [20]

Figura 9: Exemplo de campos de
repulsdo utlizando Trajetérias
Elipticas

o Pensamento igual



VERIFICACAO FORMAL DA TOMADA
DE DECISAO DE AGENTES RACIONAIS




Dilema do Bonde (Trolley Problem)
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Figura 11: Versdao moderna do

Figura 10: Trolley Problem, [8] dilema do bonde, [o]



Verificacao Formal

Verificagdo da corretude do algoritmo utilizado em um sistema
com relagdo as suas propriedades.

A verificagdo formal é utilizada em sistemas de seguranga
critica, onde é imprescindivel o desempenho correto do
software [18].



Model Checking

Etapas do Model Checking
Técnica de automatizagao para O Modelagem

a verificacao de estado finitos O Especificaco
em sistemas [18]. e
O Verificagdo



Model Checking Program

Para Visser et al [2003] a verificagdo formal também deveria
focar sua atencdo para a execugao do programa, além do design
do cédigo.

Framework Proposto

O Java PathFinder



Agent |PF

Model Checking de agentes implementados em linguagens
orientada a agentes através do AJPF (Agent Java PathFinder), [13].

AgentSpeak  3APL Jadex METATEM

AIL S property
Java code == AJPF <= Java listener

JPF < Java listener

pairing translation implementation input interaction

Figura 12: Agent JPF



CONSIDERACOES FINAIS




Consideracoes Finais

Um veiculo autdnomo precisa estar preparado para desviar e reagir a
todos os obstdculos que o afetam, além de ndo poder sofrer com defeitos
de software.



Trabalhos Futuros

1. Implementacédo de técnicas de desvio de obstaculos

2. Verificag¢do formal dos planos de decisdo do agente
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