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Topicos abordados... Reviséo
Introducéo a Inteligéncia Artificial

IA classica: Jogos de Raciocinio

* Solucéo de problemas

» Jogos de Tabuleiro (Board games)

* Busca em Espaco de Estados (Trees and adversarial search)

IA classica: Jogos de Agdo em Labirintos

* Busca de caminhos (Path finding)

* Planejamento de ac¢0fes e trajetdrias (Path planning)
» Deslocamento / Navegacao (Motion & Navigation)
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Labirinto: Busca Heuristica

Branch-and-Bound Search com estimativa
- Conhecemos uma informagé&o que permite avaliar os caminheso custo total

- Heuristica: avanca e volta caso se “arrependa” do camintedotado

3
c=134 A

* Custo composto: 104( A 6.9 “~.€f12-9

C(caminho) = C(viajado) + C(falta) Cc=19.4

C(viajada) = Conhecido 4 4

C(falta) = Valor Estimado ;

6.7 B 3.00 F &c=130
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Labirinto: Busca Heuristica

A* Search => Select: Sempre busca o melhor da lista Open

- Heuristica: Custo (Caminho) = Custo (Caminho Perrrido)
+ Custo (Caminho Restante)

- Simplificacao: eliminar caminhos redundantes

Exemplo=> SD... SA..
SD... SAD... (D é novamente usado, caminho maior) SAB

S
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A* Search: = X

Branch-and-Bound + Simplificagédo 7
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Labirinto: Busca Heuristica ~ CAVMEA

A* Search:
O ALGORITMO QUE E A“ESTRELA” DOS JOGOS

#: A* Demonstrator

e

Cancel

Skark |

Reset |
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Game Programming Gems | - Cap. 3
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Labirinto: Busca Heuristica ~ CAMEA

A* Search:
O ALGORITMO QUE E A“ESTRELA” DOS JOGOS

A* Pathfinding for Beginners by Patrick Lester
http://www.gamedev.net/reference/articles/article2003.asp
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IA classica: Jogos de Agdo em Labirintos

1. Preso no labirinto “ atras das grades”
Algoritmo A*

2. Explorador com conhecimento do ambiente: “o0 mapa da mina”
Grafo de Visibilidade + Caminho Otimo (Dijkstra)

* Espaco de configuragéo
* Grafo de Visibilidade
* Caminho 6timo

ol

3. Explorando outros -
potenciais do mapa...

- Campos Potenciais ‘
- Diagramas de Voronoi ]
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Labirinto: Busca Heuristica

Mapa da Geometria do Ambiente:

aﬂ “ ﬁ : f 3
GAME Al |

Grafo de Visibilidade + Caminho Otimo (Dijkstra)
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Referéncias : Farlei Heinen

Robdtica Autbnoma : Aintegracéo entre planificagéo e
comportamento reativo. Editora Unisinos - 2000.
Sist. de Controle Hibrido para RMAs (Mestrado)

— 2002
Web: http://ncg.unisinos.br/robotica/
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Labirinto: Busca Heuristica GAME Al 5
Mapa da Geometria do Ambiente:
Grafo de Visibilidade + Caminho Otimo (Dijkstra)
L= aERis === ]
Fmm—— Jogos:
o Gr{;\fo de Visibilidade
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fmportando mapa do ambiente. ..
mportacao OK

[Espago de Configuracao Gerado

. o

Referéncias : Farlei Heinen
Robdtica Autbnoma : Aintegracéo entre planificagéo e
comportamento reativo. Editora Unisinos - 2000.

Sist. de Controle Hibrido para RMAs (Mestrado)

— 2002
Web: http://ncg.unisinos.br/robotica/
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IA classica: Jogos de Agdo em Labirintos
Volta as origens...

Do Pac-Man a Jogos de Raciocinio
Solucao de problemas

Jogos de Tabuleiro
Jogos com adversarios

Robética Autbnoma

Busca no espaco de configuragdes
Busca Cega: Depth, Breadth, British
Busca Condicionada: MiniMax
Busca Heuristica: A*

Jogos: Labirintos
Grades — A*
Mapas — Grafo de visibilidade
Caminho 6timo
Jogos e Robdtica
Planejamento de trajetéria
Navegagédo — Evitar obstaculos

AGENTES AUTONOMOS
INTELIGENTES

GAME Al
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Topicos abordados...
Agentes Inteligentes: NPCs com |.A.

» Mapas e Trajetorias: Aplicacao préatica do A*
* Percepcdes e Agles

* Comportamento: “falsa IA” e o “comportamento inteligente”

* Agentes Reativos

» Agentes Cognitivos / Deliberativos

» Agentes com Arquitetura Hierarquica e Hibridos
« Controle baseado em Autdomatos (FSA, RdP)

» Controle baseado em Regras (RBS)

» Controle Adaptativo: agentes que aprendem

* Agentes Autbnomos Inteligentes
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IA classica: Jogos de Ac¢do (Labirintos, Corridas, ...)

* Busca de caminhos (Path finding)

* Planejamento de ac¢0des e trajetérias (Path planning)

» Deslocamento / Navegacao (Motion & Navigation)
Y A
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Farlei Heinen / PIPCA - Unisinos

>> Da Busca de Caminhos (A*) & Movimentagdo Intelig ente <<
Arquitetura de Controle para Agentes Autbnomos
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IA classica: Jogos de Ac¢do (Labirintos, Corridas, ...)
* Busca de caminhos (Path finding)

* Planejamento de ac¢0les e trajetdrias (Path planning)
» Deslocamento / Navegacao (Motion & Navigation)

>> Da Busca de Caminhos (A*) & Movimentagdo Intelig ente <<
Arquitetura de Controle para Agentes Autbnomos
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Agentes Inteligentes

* Comportamento:
“Falsa IA” versus “Comportamento inteligente”

| p

Rotas pré-definidas

31X

Comportamento fixo X

Repetitivo

Falta de interagdo X

. X s
com o ambiente ¢
aX 9x

X
! e ||
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Agentes Inteligentes

* Comportamento:
“Falsa IA” versus “Comportamento inteligente”

WRV200
Zara & Cernohorsky
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Agentes Inteligentes

* Comportamento:
“Falsa IA” versus “Comportamento inteligente”

l http:/Amww tombraider.com/

Rotas pré-definidas

Comportamento fixo

Repetitivo

Falta de interagdo
com o ambiente

l

Percepcao

Reacéo —
Interacéo

Adaptacao




Agentes Inteligentes

* Comportamento:
“Falsa IA” versus “Comportamento inteligente”

|

Rotas pré-definidas
Comportamento fixo

Repetitivo

Falta de interagdo
com o ambiente

l

Percepcao
Reacéo
Interacéo
Adaptacao

————
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http://ocw.mit.edu/
Arquitetura de Controle
Agentes Autdbnomos
Agentes Inteligentes
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Agentes Inteligentes - Taxonomia

10
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Agentes Inteligentes - Taxonomia

Sugestdo de leitura complementar:

« Dissertagcdo de Mestrado: Farlei Heinen — Sistema de Controle Hibrido para Robds Méveis Autbnomos (+TCC)
« Dissertacdo de Mestrado: Cassia dos Santos — Ambiente Virtual Inteligente e Adaptativo

« Trabalho de Concluséo: Jodo Bittencourt — Ambiente para Simula¢éo de Multiplos Agentes Autbnomos

« Trabalho de Concluséo: Pedro Jatoba - Modelagem de Agentes Autdnomos utilizando Redes Neurais Artificiais
« Pesquisas da Profa. Soraia Musse — Proj. CROMOS e HUMUS (http://www.inf.unisinos.br/~cglab/)
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Agentes Inteligentes...

Referéncias:

* JAI 2004 - Congresso da SBC - Salvador
Ambientes Virtuais Interativos e Inteligentes - Agosto 2004
* Virtual Concept - Biarritz, Franga (Nov.2005)
Intelligent Virtual Reality Environments (IVRE):

Principles, Implementation, Interaction, Examples and Practical Applications
* Dissertagdo de Mestrado de Cassia T. dos Santos (2004)

Um Ambiente Virtual Inteligente e Adaptativo Baseado em Modelos de Usuario e Contetddo
* Dissertagdo de Mestrado de Farlei Heinen (2002)

Sistema de Controle Hibrido para Robds Méveis Autdnomos
* Trabalho de Concluséo de Curso de Joao Bittencourt (2002)
Ambiente para Simulagdo de Mdltiplos Agentes Autdbnomos, Cooperativos e Competitivos

* Trabalho de Concluséo de Curso de Pedro Jatoba (2005)

Modelagem de Agentes Autdnomos utilizando Memorias e Redes Neurais Atrtificiais
Trabalhos disponiveis On-Line.

* Livro do Dudek - Computational Principles of Mobile Robotics




