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OBJETIVO

O objetivo  principal deste  trabalho 
é estudar  os  problemas relacionados  ao 
caminhamento de rôbos autônomos  em 
ambientes   dinâmicos   com   barreiras, e 
apresentar   uma    solução    à nível  de 
protótipo para o devido problema.



INTRODUÇÃO:
I.A.  X  ROBÓTICA 

� Máquinas inteligentes.

� Crescimento dessa tecnologia tem influenciado 
novos comportamentos tecnológicos.

� Robôs autônomos. 



AGENTES

CONHECIMENTO 
PRÉVIO

EXPERIÊNCIAS 
PASSADAS

METAS/VALORES

OBSERVAÇÕES

AÇÕESAGENTE

� Um agente é uma entidade real ou 
virtual autonôma que emerge num 
ambiente onde pode agir 
intencionalmente, hábil a perceber e 
representar o ambiente, hábil a 
comunicar-se com os outros 
agentes.

� Um agente inteligente é um 
sistema de computador que é
capaz de ações autônomas 
"flexivéis" em ordem para encontrar 
seus objetivos designados. 

DEFINIÇÃO

ENTRADAS E SAÍDAS DE UM AGENTE



AGENTES:
AGENTES REATIVOS
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ARQUITETURA

� Agentes reativos representam uma 
categoria especial de agentes que não 
possui natureza interna, modelos 
simbólicos de seus ambientes; em vez 
disso ele responde de maneira 
resposta-estímulo para representar o
estado do ambiente em que ele está
embutido. 

DEFINIÇÃO



RECONHECIMENTO DE 
AMBIENTES

AMBIENTE
AGENTE

SENSORES

PERCEPÇÕES

AÇÕES

ESTÍMULOS

?

ITERAÇÃO DE AGENTES NO AMBIENTE ATRÁVES DE SENSORES



Localização

do aspirador

SENSORES ( X    , Y    )   (  0 ,   0  ) a)      b)    c)

L ( X+1, Y   )    (  1 ,   0  )      P      P   I
S ( X   , Y-1 )    (  0 , - 1  )    P      P  I
O ( X-1, Y    )    ( -1 ,   0  )      I       P  P
N ( X   , Y+1)    ( 0 ,  1  )      I       P P

RECONHECIMENTO DE AMBIENTES:
MAPEAMENTO DO AMBIENTE

RECONHECIMENTO DO AMBIENTE A PARTIR DA POSIÇÃO ATUA L

P - possível
I - impossível

L

S

O

N



RECONHECIMENTO DE AMBIENTES:
ESTRUTURA MAPEAMENTO

SITUAÇÃO DEEDLOCK



CAMINHAMENTO DO ROBÔ
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Encontrou nova 
posição?

ALGORITMO  
BUSCA 

Nova 
POSIÇÃO

Registra dados 
Posição Atual

FIM

direção escolhida 
= 'E' (escolhida)

FLUXO PARA DETERMINAR A ESCOLHA DA NOVA POSIÇÃO A S ER TOMADA PELO ROBÔ ASPIRADOR



ALGORITMO DE BUSCA
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O SISTEMA PROPOSTO:
O AGENTE INTELIGENTE DO ROBÔ

Camada ATIVA:
reage-decide-executa

d a
d o

s

Dire
ção a

ser  t
omada

MAPA do ambiente

Melho percurso

em situações
deedlock

grava percurso
busca 
percurso

Mapeia dados obtidos pelos
sensores

COGNIÇÃO

Camada REATIVA:  S E N S O R E S

REPRESENTAÇÃO DOS AGENTES DO ROBÔ ASPIRADOR

� CAMADA ATIVA

� CAMADA REATIVA



LIMITAÇÕES

� Superfície do chão. 

� Mudanças de ambiente em tempo real.

� Deslocamento de passo “fixo”. 

� O ambiente deve obrigatóriamente ser 
todo rodeado por barreiras.



TRABALHOS FUTUROS

� Protótipo de um robô real. 

� Implementação de fato em ambiente reais.

� Simulador utilizando várias técnicas para a 
solução do problema. 

� Protótipo de um robô utilizando 
caminhamento vertical.



CONCLUSÕES

� O mecanismo proposto mostrou-se eficiente.  

� Numa implementação real o mecanismo 
ainda é insuficiente devido as limitações 
descritas.

� O algoritmo de busca mostrou-se  ideal.
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