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Resumo
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Fonte: Globo (2016)



Projeto AVIA 3

Projeto AVIA (Autonomous vehicles with Intelligent Agents)

» Veiculos Autonomos

» Agentes Inteligentes
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Veiculos Autonomos

Vantagens

» EUA - 250 horas - 40% gasolina

» 2010 - 6 milhoes de acidentes - 93% falhas humanas [10]

Tesla Model S
Fonte: Tesla (2016)



Agentes Inteligentes

Nivel de inteligéncia : tipos de agentes

Racionais : Mapeamento - Informacodes - Percepcoes -
Acoes

Arquitetura : BDI (Belief, Desire, Intentions)

Capacidades: Cooperacao - Coordenacao - Navegacao



Implementacao

Simulador

» Simbad

» Curva de
Aprendizagem

» Ambientes

Camera

sonars

class = simbad.SimulatorSRobot
= robot 1
=+42.794
fps total =+2.794
counter = 240
lifetime =+12.000 s
collision = false
kinematic = DefaultKinematic
rotVelocity = +0.000 rad/s
transVelocity = +1.500 m/s

Janelas do Simbad

top

Simulator

run

Time Factor

Fonte: Simbad (2016)
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Implementacao

JaCaMo (Jason,
Cartago e Moise)

Agente

Middleware
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Implementacao

Simulador

» Regras do ambiente

» Todos os obstaculos devem
ser cubos com dimensoes de
1 metro

» O ambiente é organizado
em trés faixas (1, 2, 3)

» Os obstaculos se encontram
somente em uma das faixas

Fonte: Autoria Propria



Implementacao

Simulador

» Representacao do
Agente

» Percepcoes

» Manobras (Direita,
Esquerda,
Complexas)

Camera

sonars

class = simbad.SimulatorSRobot
= robot 1
=+2.794

fps total =+42.794

counter = 240

lifetime =+12.000 s

collision = false

kinematic = DefaultKinematic

rotVelocity = +0.000 rad/s

transVelocity = +1.500 m/s
=.2.000 m
=40.250 m
=40.150 m

odometer =+18.000 m

View From: Follow:

top i far

Simulator

run

Time Factor

Fonte: Simbad (2016)
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Implementacao

10

Manobras Simples
» Esquerda n n
» Direita

» Complexas

 Nova Manobra Complexas

» Estender Manobra n m n n




Implementacéo 11

Agente

» Conjuntos possiveis

» Manobras simples

= Plano 1 : Parar

Jbstaculo : frue

Obstaculo 1 : false
| Obstaculo 3 : false

’lano 3 : Manobra a esquerdg Plano 4 : Manobra a esquerdd




Conclusao
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Desenvolvido

» Inicio projeto AVIA
» Agente - obstaculos estaticos - construcao dos planos
» Integracao - Agente - Simulador

» Simulador - definicao do ambiente



Conclusao
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Trabalhos Futuros

» Substituicao/Aprimoramento dos componentes
» Simulador - Capacidades - Realidade

» Agente - Planos - Capacidades
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