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Motivacao & Problematica

As possibilidades de aplicagdes utilizando Veiculos Aéreos Nao-Tripulados (VANT) sédo
inumeras, indo desde monitoramento de regides por times de VANTS até filmagens de shows,
passando por entrega de pizzas [1]. Atualmente, na maioria destas aplicacbes um operador
humano é responsavel pela operacado remota destes equipamentos. Em algumas
circunstancias, porém, é necessario, ou pelo menos desejavel, que o veiculo possua autonomia
para realizar algumas tarefas. Por exemplo, o controle do VANT por radio freqiiéncia limita o
alcance das missdes. Um veiculo com maior autonomia poderia tanto dispensar o operador de
atividades cansativas (e portanto sujeitas a erro), quanto possuir mecanismos automaticos
mais precisos e otimizados. Evidentemente existem varias interpretacdes para o termo
autonomia, neste momento iremos considerar autbnomo um veiculo que n&o precise da
operagao constante de um humano e para o qual objetivos possam ser atribuidos. Neste
sentido, o veiculo tem autonomia para escolher um plano de a¢des para atingir um objetivo
(provavelmente dado pelo operador humano), porém deve se comprometer com tal objetivo, ou
seja, ndo ele tem autonomia para ignora-lo. Do ponto de vista do operador humano, no lugar de
controlar diretamente os motores e flaps, ele passaria a controlar o VANT por meio da
delegacao de objetivos como passar por determinados lugares (waypoints) ou encontrar uma
pessoa perdida em uma floresta.

Em alguns casos, varios VANTS s&o necessarios para atingir os objetivos da aplicagéao
implicando na necessidade de coordenagéo na realizagdo de algumas atividades (por exemplo,
manter uma certa formagao de vo6o, distribuir o espago de busca numa situagéo de resgate).
Novamente, € importante que os VANTs possam coordenar suas atividades sem a
necessidade de intervencéo constante de um operador.

Ao lado da autonomia de decisdo, outro aspecto importante nesse tipo de aplicacéo é a
autonomia de voo, relacionada, em geral, ao consumo de bateria/combustivel. Estratégias de
coordenacdo devem considerar, portanto, o bom uso de energia, por exemplo, minimizando as
distancias dos trajetos de cada VANT.
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O tema autonomia é estudado a varios anos na area de Sistemas Multiagentes, tendo
produzido teorias, arquiteturas de software e mesmo linguagens de programacao
especificamente voltadas para o desenvolvimento deste tipo de software (chamado de agente
autdbnomo) [2]. Uma das vantagens deste tipo de linguagem é seu alto nivel de abstragdo, com
primitivas como objetivos, planos e acdes que permitem ao desenvolvedor definir claramente o
comportamento e a autonomia do agente. Em especial, se destaca na area linguagens
baseadas na arquitetura BDI (Belief, Desire, Intention) que facilitam o desenvolvimento de
agentes que apresentam tanto a capacidade de reagir rapidamente a mudangas em seu
ambiente quanto possuir objetivos de longo prazo [3,4]. Evidentemente, linguagens de
programagao convencionais podem ser usadas para desenvolver agentes (e veiculos)
autébnomos, porem o cédigo final € muitas vezes complexo misturando programacao da
aplicagao e programacgao da autonomia. Por outro lado, linguagens BDI sdo ainda novas,
pouco testadas em aplicagdes reais e seus interpretadores ndo sao muito otimizados.

As dissertacbes de mestrado de Fernando dos Santos [9] e Marcelo Menegol [10] iniciaram a
exploracao deste tema confrontando o uso de técnicas de programagao baseada em agentes
com os técnicas tradicionais de controle. Os resultados foram promissores na dire¢gao de que
se verificou a viabilidade e algumas vantagens do uso das linguagens de agentes para a
implementacédo de VANTs. Enquanto a dissertagdo do Fernando limitou-se ao estudo de um
unico VANT e as métricas de avaliagcao focaram na qualidade do programa usado para
implementar o VANT, a dissertacdo do Marcelo limitou-se a aplicacOes com somente dois
agentes em ambiente simulado.

A dissertacao sera desenvolvida no contexto dos projeto ProVant e Pro-Alertas desenvolvidos
no DAS/UFSC.

Objetivo

O principal objetivo desta proposta é aplicar técnicas de SMA para realizar a coordenacgao de
atividades por varios VANTs. Além de critérios de avaliacido baseados na qualidade do

software produzido, sera considerado as facilidades de programacéo.

Com fins de integragcado com demais parceiros do projeto Pro-Alertas, coloca-se também o
objetivo de integrar a solugédo desenvolvida com o ROS.

Etapas do projeto

O desenvolvimento do projeto passara pelas seguintes etapas (ndo necessariamente feitas em
sequéncia):



1. estudo de VANTs
2. estudo de SMA, programacgao de agentes BDI e técnicas de coordenacao

3. estudo de trabalhos relacionados (alguns trabalhos sao [5,6,7,8])
4. avaliacido do estado da arte

5. escolher um cenario de aplicagao relacionado a situagdes de desastre
6. implementar uma solugao tradicional (simulado e/ou real)
7. implementar uma solugdo com agentes (simulado e/ou real)

8. estabelecer critérios de comparagao
9. avaliar as solucdes

10. redacao de artigos
11. redagao da dissertacao

Requisitos do candidato

Facilidade de leitura (e escrita) em inglés

Habilidade de programacao (estruturada, orientada a objetos e logica)

Experiéncia (ou interesse) com sistemas embarcados

Interesse pelo estudo e desenvolvimento de projetos integradores (uso de varios
produtos/softwares, feitos em outros projetos académicos, sem muita documentacgao,
etc.)

e Trabalho em equipe
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