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Introducao



Contextualizacao

Uniao entre a industria automobilistica e a area de
automacao.

Dificuldades para estacionar.

|A contribuindo para o aumento da realidade nos
simuladores.

Simulador provendo um ambiente atrativo para
desenvolvimento e testes.



Objetivos do Trabalho

Desenvolver uma aplicacao que simule o processo de
estacionamento de um veiculo autbnomo.

Objetivos Especificos:

Construir uma base de regras difusas que possibilite a
simulacao do ato de estacionar;

Disponibilizar uma interface grafica que permita o
acompanhamento do processo de simulacao.



Fundamentacao Teorica



Logica Difusa

Uma das diversas técnicas de implementacao de
inteligéncia artificial;

Desenvolvida a partir de 1965 por Lotfi Zadeh, para tratar
do aspecto do vago da informacao;

Tratarincertezas oriundas de informacoes parciais ou
incompletas.

Grau de pertinéncia em conjuntos.



Logica Difusa

Variaveis linguisticas.

ExpressOes qualitativas.

Sistema de controle Fuzzy:
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Logica Difusa

Fuzzyd ToolKit:
Permite lidar com conceitos nebulosos.

Explora as idéias da l6gica Fuzzy em um ambiente
Java.



Logica Difusa

Exemplo de areas beneficiadas pelo uso da logica
difusa:

Cameras de video;

Maquinas de lavar roupa;
Aparelhos de ar-condicionado;
Industria automobilistica.




JMonkey Engine

Open-source.

Escrita totalmente em Java delegando tarefas de
renderizacao a biblioteca nativa OpenGL.

Baseada em grafo de cena.




JMonkey Engine

JNI acopla a biblioteca nativa de renderizacao a engine JME

Fisica usando o framework JME Physics.




JMonkey Engine

Application: Game, Modeler, Level Builder, etc.

Input Camera Animation
G

Scene Graph

LWIGL || JOGL

OpenGL / OpenGL ES

Operating System: Windows Linux OSX




Trabalhos Correlatos

Lima: sistema fuzzy que movimenta um robé através de
obstaculos.

Tan e Seng: Protdtipo de um robd que estaciona em vagas
paralelas.

Britton: Algoritmo para estacionar de ré um caminhao articulado.
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Desenvolvimento do Simulador



Principais Requisitos

Funcionais:
Estacionar um veiculo autonomamente em espacos
paralelos ao veiculo.
Procurar em linha reta um espaco adequado para
estacionar.
Parar o veiculo apds o mesmo estar estacionado.
Continuar procurando uma vaga, caso ache uma nao
adequada.

Estacionar o carro em vagas no lado direito, excluindo
cenarios com mao inglesa.



Principais Requisitos

Nao funcionais:

Ambiente de desenvolvimento Eclipse Europa.

Linguagem de programacao Java.

JMonkey Engine.



Especificacao

Técnicas e ferramentas utilizadas:

Ferramenta Enterprise Architect.

Linguagem especificacao UML.



Especificacao

Diagrama de caso de uso tendo como ator o usuario:

Iniciar
estacionamento
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Especificacao

Diagrama de caso de uso tendo como ator o veiculo:
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Especificacao

Diagrama de classes:

BaseGame

Park
- park: Park
- primeiraFassada: boolean - CumentConclusions [ ) }: Siring
- temblovimento: ocolean - FPhi: double

=,
- timelnMillis: long - phi: Fuz=ywWariable
_-_-_-_-_-_'_"‘—-—-—-_._______ -  theRules: FuzzyRule
- wvarSaida: double
- ¥ double
- xpos: Fuzzy\Wariable
- Y. double

+ setTime() :
+ start{) : wo
+ startPark() :

+ carhoviment{double) : woid
+ ParkingSimulation{) :
+  rund) : woid
TesthidwvancediWehicle
- car: Car
- listaBuilding: AuwrayList=Building>=
- ocbstacle: Tbhstacles
+ oreateBuilding{) : void
+ ocreateCan() : w
+ oreateFlo
+ createText() : woid
Car
Building - chassisMode: DynamicFhysicsMode
7 3 - frontSuspension: frontSuspension
- yWertice: int Forha el
- rearSuspensicon: Suspension
+ oreateBuilding{) : pSpace T
LAbE S s + accelerate(int) :
+  relessefcosl)
+ steerfloat) :
+ unisteer) :




Especificacao

Diagrama de responsavel pela criagcao do veiculo:

Car

- chassisMode: DynamicFhysicshMode
frontSuspensicn: frontSuspension
- rearsSuspension: Suspensicn

+ accelerate{int) © void
+  releasefcosl{) @ woid
+ steer(flocat) | woid
+ unisteer) : void

Suspensicn

= leftiwhesl: Whesl xinterfacexs

- rightWwheesl: Wheel CarData

+ CHASSIS MASS: float
+ ocreateBase() | woid CHASSIS MODEL: string
+ oreateSuspensicnBases() . woid . SMOHKE MODEL: string
4+ WHEEL ACCEL: float

4+ WHEEL MODEL: float

4+ WHEEL SPEED: float

:
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+ ocreateWheesels{boolean) @ woi

Wheels

- MaZ TURMN: float

- suspensiconBase: DynamicPhysicsMN
- TURN_ACCEL: float

- TURMN_SFEED: float

]
]
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+ oreatedointbndAcis) @ woid
+ oreateWheesl{) : woid




Implementacao

Técnicas e ferramentas utilizadas:
IDE Eclipse Galileo - Java.
Blender 2.43 - Modelo 3D do carro.

Adobe Photoshop CS - Texturas do terreno.



Implementacao

Operacionalidade da implementacdo / Passos:

Pressionar a tecla K para iniciar uma procura por vaga.




Implementacao

Operacionalidade da implementacdo / Passos:

Pressionar a tela M para iniciar o processo de
estacionamento.




Resultados e Discussoes

Engine JME:
Grafo de cena = performance, otimizacao e abstracao.

Cenario 3D com bom nivel de imersao:
Massa, colisao e suspensoes.

Logica difusa:
Tratamento de informacoes imprecisas.



Conclusao



Conclusao

Resultados obtidos satisfatorios.

Logica difusa:
Estudos e pesquisa.

JME:
Abstracao e performance.

Fuzzyd ToolKit:
Pouca documentacao e exemplos.



Novos modelos de terrenos e veiculos.

Expansao das regras difusas para estacionar também
do lado esquerdo.

Mecanismo que estacione em vagas de 45 e 90 graus.

Embarcar a solucao desenvolvida em um protoétipo
real.

Adaptar o simulador para veiculos articulados, como
caminhoes.



Obrigado pela atencao
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