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Ambientes Virtuais Convencionais
Interagdo com o0 ambiente e seus elementos limitada
Sistemas menos flexiveis (sem adaptacgéo, estéatico)
Agentes com controle simples (deliberativo, pré-definido)
Exemplo: ActiveWorlds

Ambientes Virtuais Interativos e Inteligentes
Interacdo confgentes Autbnomos
Interac@o com elementos do ambienBbjetos inteligentes
Sistemas que salaptam e se organizande forma inteligente
Sistemas que simulam melhor o0 mundo real
Integracao de técnicas de Inteligéncia Artificial na Reddide Virtual
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» Agentes Autbnomos Inteligentes

* Criacao, Organizagao e Adaptacdo do Ambiente

* Interacdo com o Ambiente: Objetos Inteligentes

* Ambientes Populados (Avatares e/ou Agentes Autbnomos)
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Ambientes Virtuais InteligenteRV + IA

» Agentes Autbnomos Inteligentes

* Criacao, Organizagao e Adaptacdo do Ambiente

* Interacdo com o Ambiente: Objetos Inteligentes

* Ambientes Populados (Avatares e/ou Agentes Autbnomos)

Agentes Virtuais Inteligentes

* Classificagéo dos Agentes Inteligentes

* Percepcao

* Acdo

* Arquiteturas de Controle

* Integracdo da Percepcéo, Controle e Acao
* Interacdo: Comunicacéo e Cooperacao
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Agentes Virtuais Inteligentes
Controle: Integracao da Percepcéo, Acao

Controle Hibrido: baseado em Autdmatos, Sensorial-iViddanejamento A*
Representacdo do Ambiente: Matricial (grid - A*), Poligba Topoldgica
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Robética: ¢
- O robd deve conseguir X
Chall R
alcangar os pontos de iclo
o destino (x1 ax10) a
- partir de uma posigao
cOmgﬁ}'fﬂimq_ inicial. Diversos obstaculos estao presentes, raagoram
indicados no mapa que o robd possui, sendo apenestpdos

através dos sensores (alguns obstaculos séo moveis)
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Sistema de Controle Hibrido - Arquitetura COHBRA

* Os sistemas deliberativos possuem caracteristicas
essenciais para_a elaborac#oplanos.

 Os sistemas reativos possuem caracteristicas esisenci
para a execucate um plano.

Unindo estas técnicas foi criado um
sistema de controle hibrido que possui
o melhor de cada uma.
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A arquitetura de controle implementada envolve:

- M6édulo Localizador

- Camadas de Controle
- Camada Vital
- Camada Funcional
- Camada Deliberativg

- Representacdo do ambient
- Memoéria Compartilhada

Tecnologia: Visual C/C++, MFC, OpenGL, 3DS
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Moddulo Localizador

Posicao Inicial
do Robd

»
A
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- Determinar a posicéo, considerando:
* Leitura Sensorial, Modelo do Ambiente, Modelo Cinematicd

- Ambientes DinamicogEiltro de Distancia

- Determinar quando o rob0 esta localizaDspersdo
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Poligonal Os obstaculos séo representados por poligonos.
Fornecida pelo usuério. Utilizada principalmente pelo
Modulo Localizador.

Matricial : Representa o ambiente através de uma matriz.
Gerada a partir da representacao poligonal.
Utilizada principalmente para o planejamento de trajetoria

Topolégica/Semantica Representa as relacdes topologicas
entre diversas areas do ambiente, e associa a cadaféneecdes
semanticas. Fornecida pelo usuario. Utilizada principaikeneara
otimizar o planejamento de trajetoria.
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Responsével pelo controle reativo do robdé mével, atderées
diversos comportamentos primitivos operando em paralelo.

Comportamentos:

-Parar

-Vagar

-Desviar de Obstaculos
-Ir em diregdo ao Alvo

-Inverter Diregdo

Arbitro : Tem a func&o de unificar as saidas dos diversos
comportamentos em um comando Unico para os atuadores.
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Autdmato: Responsavel pelo seqiiénciamento dos
comportamentos da camada vital.

MMAA - Mdédulo Monitor de Alteragbes no Ambiente
Responsavel por atualizar a representacdo do atabien

Indica quando ocorre alguma inconsisténcia e oopteiacisa ser recalculado.
MIDA — Médulo Indicador de Dire¢do do Alvo
MMPT — Mdédulo Monitor de Posicdo Topologica
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-Responsavel pelo planejamento de trajetdria.
-Pré-planejamento utilizando as informacdes topoldgicas

-Planejamento final utilizando o algoritmo A* na represediba
matricial do ambiente.

A memoria compartilhada € um depdsito central de

informagdes que é utilizada para a comunicacdo entre 0s
diversos médulos.
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Agentes Virtuais Inteligentes
Controle: Integracéao da Percepcéo, Acao

Controle Hibrido: Sensorial-Motor, Planejamento das®aseado na topologia
Representacdo do Ambiente: Geracao automéatica (adept&®oligonal e Topologia

Loja Virtual:
A loja adapta a disposigao dos livros de
acordo com os interesses de cada usuarios.

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

AdapTIVE - Adaptive Three-Dimensional Intelligent and
Virtual Environment

rce

—© Disponibilizagédo de contetidos, organiza¢do conforme area
—© Perfis de usuarios: re-estruturacéo do ambiente
—© Perfis de contelidos: disposicao espacial das informacoenlrierde

— 9 Agentes inteligentes: localizacéo de informagdes @edase

— 9 Usuérios: requerentes e provedores
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

AdapTIVE - Adaptive Three-Dimensional Intelligent and

Virtual Environment

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

\ AdapTIVE - Arquitetura do AdapTIVE

Modelo > Gerenciador
Contetdo Contetdo
W Provedor |
rovedor F
E g
Base v B
Conteldo E—
erador de R
Ambiente > | Agente
| ] Requerente
- Gerenciador :
Modelo k de Modelos
Usuério de Usuérios
T Sensores |
| Servidor E | Cliente
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu arios

Modelo de Usu ario

— Interesses, preferéncias e comportamentos do usuario.
— Coleta dos dados: abordagens explicita e implicita.

— Atualizacdo do modelo: regras e fatores de certeza
(Nikolopoulos, 1997; Giarrato, 1998).

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu éarios

Atualiza ¢&o do Modelo

Regras SE Evidéncia(s)
ENTAO Hipétese FC = x

- representacao de conhecimento.

- inferir conclusdes (hipéteses) a partir do conjunto de antecedentes
(evidéncias).
- associacgao de fatores de certeza a conclusao (incerteza).

- Hipoteses: interesse pelas areas.
- Evidéncias: navegacdo, solicitacdo e acesso.
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu arios

Atualiza ¢ao do Modelo

- Fatores de certeza
- associam medidas de crengca (MC) e descrenca (MD) em uma
hipétese (H), dada uma evidéncia (E).

- valor 1 indica crenca total em uma hipétese e —1 corresponde a
descrenca total.

- podem ser usados para ranquear hipoteses em uma ordem de
importancia.

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu éarios

—
1 SePH)=1

= MAX[ P(H|E), P(H) ] — P(H) caso contrario

_ MAX[1,0] — P(H)

FC = MC — MD

/
1 SeP(H)=0 1 — MIN(MC,MD)

= MIN[ P(HIE), P(H) ] = P(H) caso contrério || . mc: medida de crenga

MIN[1,0] - P(H * MD: medida de descrenca
— £l o « FC: fator de certeza

 P(H): probabilidade da hipétese
« P(H|E): probabilidade da hipétese, dada a evidéncia
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu arios

Atualiza ¢ao do Modelo

- Valores iniciais para P(H): coleta explicita.

- Valores P(H|E): coleta implicita.

Interesse pela area P(H)
Sim 1
N&o 0
Indiferente 0.5

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu arios

Regras e Fatores de certeza

SE solicitou
ENTAO interesse em IA com FC = x

SE navegou
ENTAO interesse em IA com FC = x

SE acessou
ENTAO interesse em IA com FC = x

ENTAO interesse em IA com FC = x

FCrealiarte :

FCanne (FCLRR) =

FOL+R2(1-FQ)  Seanims>0
RaL+R2
1-MNFORZ)  Seum<0

FC+R2@1+AC)  Seanis<0

SE néo solicitou e ndo navegou e ndo acessou
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Modelos de Usu arios
Regras e Fatores de certeza — Parametros
Janela de tempo para a revisédo

revisao 2

revisao 1

\ ! !
Sg tempo

janela = 4 sessfes

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerenciador de Conte udos

* Modelo de Contelido
— Categoria, titulo, descricédo, palavras-chave, midia e arquivo.
* Processo de Modelagem
- Coleta da Base
— Manual e automatica.

— Processo automatico de categorizacdo
Pré-Processamento

» Experimentos preliminares”
— Arvores de Deciséo (C4.5) i

Categorizacao
(Arvores de Decis&o)

“Relatdrio técnico interno: http://www.inf.unisinos.br/~cassiats/mestrado
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Gerador de Ambientes

— Geragdo de ambientes conforme modelos de usuario e contetdo.
« Estruturas 3D.

» Organizagdo das informagées.

— Repassa ao agente as informag6es sobre os usuarios e conteddos
e suas posicoes.

Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Agente Virtual Inteligente

» Prové assisténcia aos usuarios na navegacao pelo ambiente e
localizacéo de informacdes relevantes.

« Caracteristicas

— percepcao, habilidade para interagir, conhecimento, certo grau de
raciocinio e reatividade, e representacao grafica.

» Classificagédo
— Hibrido, informativo, de interface, virtual, de atuacéo isolada.
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Ambientes Virtuais Inteligentes AdapTIVE

Fonte
Externa

AdapTIVE

_ Solicitagbes
Percepcdo [ |(Pseudo-NL)
I L Acgbes do
e usuario
Deciséo
Usuério
Acéo T
x
>
Arquitetura do Agente
! #3$ %
# &% %
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Fatores de Certeza ES

—/\—— Solicitagdo

—@—— Acesso

Navegacao

2
1 4
0 ; - ’
1 2 3 4 /B/EI 7
-1 X ¥ Al )
2 Area P(H) inicial | FC sesséo 7
Sessfes IA 1 1
CG 0.5 0,466
RC 0.5 -1
ES 0 0,292
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Conforme modelo inicial

ApOs revisao

Vazia

Vazia

11

Vazia

ES
Vazia —‘ _‘ ]
RC
—‘ _‘ ] Vazia
CG
Vazia _‘ _‘ ]
Vazia

1

Vazia

11

Conforme modelo inicial

ApOs revisao
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Gerenciador de Contetudos
« Tipos de contetdos

*.txt, *.html, *.doc, *.pdf, *.ppt, *.jpg, *.bmp, *.wrl, *.avi, *.wav e *.au.

Gerenciador de Contetdos

22



B -30 doc. de cada categoria (abstract,
| Coleta da Base | =) | introdugéo e conclus&o)
l : - mecanismo de busca na Web
| Pré-Processamento E - Framelet para pré-procgssamento e geragéo
de scripts

L |

| Categorizacao

Categorizacdes Binaria e Multipla
E Arvores de Deciséo

Pré -
processamento

v

Novo documento v

| IA: Categorizadores Binarios E

_{ Categorizador AG -—>| AG ou N&o-AG |

—{ Categorizador SMA _.} SMA ou N30-SMA |

—{ Categorizador RNA —>| RNA ou Nao-RNA |




Agente Virtual Inteligente

e Comunicacdo entre agente e usuario (linguagem
pseudo-natural com sintetizag&o texto-voz).

Requerente

Agente

Localizar <area>

Indicar posicdo + movimentagao até a sala

Localizar <sub-area>

Indicar posicdo + movimentagéo até a sub-sala

Localizar <palavras-chave>

Indicar contetdos encontrados + posi¢cdes (sub-salas)

Navegar <ambiente>

Apresentar areas e sub-areas + movimentagéo até cada sala

Navegar <area>

Apresentar sub-salas + movimentacéo até a sala e cada sub-sala

Provedor

Agente

Inserir contetido

Apresentar interface de insercdo + movimentagéo até a sub-sala
onde contetdo foi inserido

Remover contetido

Apresentar interface de remogao

Atualizar contetdo

Apresentar interface de atualizacdo

Agente Virtual Inteligente

* Planejamento da trajetéria pelo ambiente

*r——0—0—0—0—0

—10——9¢—0—0—0
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Ambiente de apoio ao e-commerce: Livraria Virtual

Divisdo do ambiente conforme areas e sub-areas

» Informéatica
— Aplicativos, Hardware, Programacao.

+ Literatura -

Gerenciador de Modelos de Usuarios

e Agquisi¢do do modelo inicial
— coleta explicita

e Atualizagdo do modelo -
— coleta implicita
* solicitagao, navegagao,

acesso, compra

SE solicitou
ENTAO interesse em Informéatica com FC = x

SE navegou
ENTAO interesse em Informéatica com FC = x

SE acessou
ENTAO interesse em Informéatica com FC = x

SE comprou
ENTAO interesse em Informéatica com FC = x

SE nao solicitou e ndo navegou e ndo acessou e ndo comprou
ENTAO interesse em Informéatica com FC = x
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Ambiente de apoio ao e-commerce: Livraria Virtual

Gerenciador de Contetidos

« Categorizagdo automatica

— descrig6es de livros

: §
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