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Introducéo

Foi feito um estudo de viabilizacdo de desenvolvimento de sistemas baseados em
inteligéncia computacional através o uso de Logica Fuzzy e/ou Redes Neurais para controle
de robds de baixo custo existentes no mercado, em especial o Lego® NXT Tribot , com foco
na simulacéo virtual dos agentes e interagdes com o meio. Foram avaliados diversos softwares
de simulacdo em conjunto com softwares de contole para atingir os resultados esperados.

Dentre os modelos mais comuns avaliados estdo varios exemplos préaticos de aplicacdes,
como futebol entre robds, busca e salvamento, busca pelo caminho de menor custo,
mapeamento do ambiente, dentre outros. Os resultados obtidos foram satisfatorios em relacéo
a viabilidade de desenvolver simulacdes muito simples, no entanto, todos os softwares
testados deixam a desejar ao desenvolver modelos mais concretos e de grande uso na area. A
razdo € gque ndo existe integracdo suficiente entre modelo, projeto e simulagédo dentro de uma
mesma solucdo de ambiente integrado, deixando muito a desejar nesse quesito.

Objetivos

Investigar, estudar e implementar a robdtica virtual com o intuito de desenvolver
rapidamente protdtipos e o processo de criacdo e implementacdo de tecnologias na area de
robdtica virtual e real.

Metodologia

Primeiramente, é necessario escolher um ambiente de desenvolvimento para a
construcdo de prototipos. Esse ambiente deve possuir, a0 menos, as seguintes caracteristicas:
possibilidade de integracdo com ao menos um robd real comercial, para que se possa dar
continuidade ao projeto de contrucdo e controle de robds reais; flexibilidade para alterar e
criar componentestais como sensores, atuadores, servomotores, etc .; integracdo com
ferramentas conhecidas que modelam sistemas controle, tais como o Matlab® , Labview® ou
ainda, a possibilidade de réapido desenvolvimento de modelos usando uma linguagem
descomplicada e agil com uma curva de aprendizado facil.

E também necessario estudar conceitos necessarios para a modelagem do problema e o
uso das ferramentas. No quesito conceitos, frisou-se o estudo de Ldgica Fuzzye Redes
Neurais , e sobre modelos bésicos de controle , como o controle reativo e preventivo. As
ferramentas de programacdo, em geral, envolvem linguagens de alto nivel como C/C++
NET ou Java e até mesmo Lua, ficando quase a critério do programador qual ferramenta usar.
No entanto faz-se necessario vincular as ferramentas as linguagens escolhidas, dado que nem
sempre elas existem na linguagem de programacao escolhida.

Conclusodes

O estudo tedrico permitiu uma maior compreensdo de como funcionam os sistemas
agentes e multi-agentes existentes que podem ser empregados no estado-da-arte. Entretanto, a
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dificil integracdo dos diversos softwares de modelagem , prototipacdo e programacao tornou a
tarefa impossivel de ser realizada sem empregar um grande esforgo.

Assim, € arduo o trabalho de quem necessite desenvolver algo na area. Ou seja,
seguindo a metodologia exposta, nédo existem solugfes de simulagdo via software prontas
para uso, sem se prender a tecnologias de alto custo, que sdo propositalmente insubstituiveis
por alternativas livres quando se trata de uma solugdo completa para o problema proposto. E
necessario desenvolver suas proprias ferramentas para simulacao, portanto, torna-se discutivel
se 0 custo de se desenvolver ferramentas completas ficaria mais baixo do que partir de um
prototipo real a partir de um modelo teérico completo.
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