
UTILIZAÇÃO DE SIMULADOR PARA 
REPRESENTAÇÃO DE ESTRATÉGIAS DE UM 

AGENTE INTELIGENTE NO DESVIO DE 
OBSTÁCULOS

VINICIUS CUSTODIO 
GLEIFER VAZ ALVES

1

WPCCG'2017
05.10



 Introdução

Resumo

▸ Projeto AVIA 

▸ Agentes Inteligentes 

▸ Simulador 

▸ Agente 

▸ Integração 

▸ Conclusão
Fonte: Globo (2016)
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Projeto AVIA (Autonomous vehicles with Intelligent Agents)

▸ Veículos Autônomos 

▸ Agentes Inteligentes

Projeto AVIA 3



Veículos Autônomos

Vantagens

▸ EUA - 250 horas - 40% gasolina 

▸ 2010 - 6 milhões de acidentes - 93% falhas humanas [10]
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Tesla Model S

Fonte: Tesla (2016)



Agentes Inteligentes

▸ Nível de inteligência : tipos de agentes 

▸ Racionais : Mapeamento - Informações - Percepções - 
Ações 

▸ Arquitetura : BDI (Belief, Desire, Intentions) 

▸ Capacidades: Cooperação - Coordenação - Navegação
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Implementação

Simulador

▸ Simbad 

▸ Curva de 
Aprendizagem 

▸ Ambientes

Fonte: Simbad (2016)
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Janelas do Simbad



Implementação

Agente

▸ JaCaMo (Jason, 
Cartago e Moise) 

▸ Agente 

▸ Middleware

Fonte: JaCaMo (2016)
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Implementação

Simulador

▸ Regras do ambiente 

▸ Todos os obstáculos devem 
ser cubos com dimensões de 
1 metro 

▸ O ambiente é organizado 
em três faixas (1, 2, 3) 

▸ Os obstáculos se encontram 
somente em uma das faixas

Fonte: Autoria Própria
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Implementação

Simulador

▸ Representação do 
Agente  

▸ Percepções 

▸ Manobras (Direita, 
Esquerda, 
Complexas)

Fonte: Simbad (2016)
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Implementação

Manobras

▸ Esquerda 

▸ Direita 

▸ Complexas 

▸ Nova Manobra 

▸ Estender Manobra
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Simples

Complexas



Implementação

Agente

▸ Conjuntos possíveis 

▸ Manobras simples
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Conclusão

Desenvolvido

▸ Inicio projeto AVIA 

▸ Agente - obstáculos estáticos - construção dos planos 

▸ Integração - Agente - Simulador 

▸ Simulador - definição do ambiente
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Conclusão

Trabalhos Futuros

▸ Substituição/Aprimoramento dos componentes 

▸ Simulador - Capacidades - Realidade 

▸ Agente - Planos - Capacidades
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