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Objetivos

Este projeto pretende estudar e identificar
técnicas de coordenagdo de sistemas
multiagentes que sejam adequadas para
auxiliar no gerenciamento de desastres. A
aplicacao e validagdo dessas técnicas serao
realizadas no simulador da RoboCup Rescue
[1], um ambiente de simulagdo de uma situagao
pos-desastre urbano no qual trés tipos de
agentes (policiais, bombeiros e ambulancias)
operam de maneira coordenada para salvar
vitimas, apagar incéndios e desbloquear
estradas. Espera-se comprovar a validade
dessas técnicas aplicando-as na competicéo
RoboCup Latin American Open.

Métodos/Procedimentos

O time LTI Agent Rescue [3] ja vem sendo
desenvolvido ha alguns anos, e segue uma
estratégia com abordagem distribuida de
controle de agentes. Os agentes trocam
informagdes de modo a sincronizar seus
modelos de mundo. Cada agente mantém uma
tabela de tarefas existentes, indicando os
agentes que ja estéo trabalhando em cada uma
delas. Com base no modelo de mundo e nesta
tabela, cada agente decide, de maneira
independente, a agao a executar. Além disso,
nesse trabalho foi criado um algoritmo que
particiona o0 mapa em setores e aloca cada um
deles a um agente policial diferente,
responsavel pela sua exploragédo: assim, uma
maior parte do mapa pode ser vigiada,
aumentando a drea de atuacao dos agentes.

Resultados

O projeto ainda nao foi concluido no momento
da redagdo deste documento, faltando
implementar a comunicagao entre os agentes.
Os resultados do teste comparativo utilizando o
Teste de Soma de Postos de Wilcoxon [4] entre
dois times em um estagio inicial de
desenvolvimento, sendo que um utiliza e outro
ndo utiliza particionamento, ndo permite rejeitar

a hipétese de que o desempenho dos dois
times ¢é igual. Esta semelhanga no
desempenho ndo surpreende, pois, embora o
time com o particionamento tenha coberto uma
area maior, ainda ndo ha compartiihamento de
informagbes neste estagio inicial. Acredita-se,
porém, que o particionamento do mapa
impactard positivamente o desempenho do
time quando a comunicagao for implementada.

Conclusoes

Apesar de ainda ndo ter melhorado o
desempenho do LTI Agent Rescue, a utilizagao
do particionamento do mapa parece uma
técnica promissora para o tratamento do
problema de exploracao do mapa,
possibilitando aos agentes manter uma boa
vigildncia sobre o mesmo. Ao término do
projeto, em outubro de 2012, esperamos obter
um bom desempenho na competicdo RoboCup
Latin American Open, bem como realizar a
documentagédo do projeto e do simulador, de
modo que o LTI Agent Rescue possa continuar
a ser desenvolvido em projetos futuros.
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