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Contexto

Há mais de três anos, o grupo de Inteligência Computacional do CIn [1] tem desenvolvido projetos e pesquisas na área de Agentes Inteligentes de Entretenimento e Jogos. Como resultado desses anos de estudos, um jogo denominado Canyon está sendo implementado.

O ambiente do Canyon é composto por enormes labirintos constituídos por formações rochosas – canyons. Combates de espaçonaves e missões de resgates ocorrem nesse cenário. A figura abaixo mostra os canyons com um grafo de visibilidade indicando os caminhos permitidos pelos agentes (espaçonaves).

Na concepção e implementação do jogo, descobrimos três problemas envolvendo a coordenação da movimentação das espaçonaves. Todos os problemas são extremamente interessantes do ponto de vista de sistemas multiagentes e também são encontrados em outros domínios de aplicação diferentes de jogos de computadores.

Em primeiro lugar, existe o problema de busca. Ele consiste em, dado um grafo não explorado, visitar todos os seus nós. No Canyon, torna-se necessário em algumas situações que um conjunto de espaçonaves façam um reconhecimento de terreno. Existe pelo menos um trabalho [2] sobre mapeamento de redes de computadores que está relacionado com esse problema.

Outro problema encontrado foi o do patrulhamento, o qual requer que, dado um conjunto de agentes, escolha-se uma abordagem para que um terreno seja percorrido de tal modo que pontos estratégicos sejam visitados de maneira uniforme. Ou seja, os nós do grafo devem ser visitados o mais freqüentemente possível. No nosso caso, algumas regiões do ambiente precisam ser patrulhadas para evitar intervenção e aproximação dos inimigos. Trabalhos anteriores focando nesse problema não foram encontrados.

O último problema se refere à perseguição de outros agentes. Ele claramente aparece quando um grupo de espaçonaves deve perseguir e/ou abater outras. Algumas soluções [3] já foram propostas a esse problema, mas aparentemente nenhuma no que se refere a ambientes com obstáculos.

Objetivos

Diante do cenário apresentado, temos como objetivo inicial estudar o problema do patrulhamento, já que os resultados do trabalho poderiam ser facilmente originais.

É bastante difícil identificar qual tipo de agente se adequa mais a uma situação peculiar. No caso de patrulhamento de terreno em especial, existe uma imensa dificuldade de saber a priori que tipos de agentes e que tipos de cooperação entre os agentes são mais convenientes a uma determinada aplicação. Por exemplo: em uma aplicação a qual requer que os pontos do grafo de visibilidade sejam visitados freqüentemente e que o tempo entre as visitas possa variar bastante, certo tipo de agente deve ser usado. Já outro tipo de aplicação em que se queira que um nó possa ser visitado numa freqüência menor, porém que os tempos entre as visitas sejam mais ou menos iguais, pode necessitar de um outro tipo de agente. Nesse sentido, a idéia não é indicar a melhor solução para o problema de patrulha, mas discutir os prós e contras das possíveis abordagens.

Como metodologia de trabalho, pretendemos inicialmente definir diferentes tipos de agentes que podem ser usados para resolver o problema. Então, definiremos métricas [4] para a avaliação do desempenho do sistema multiagente. Após isso, criaremos cenários variando o número de agentes e os grafos utilizados. Por último, projetaremos um framework de desenvolvimento sobre o qual será feito um simulador (em C++ [5] usando OpenGL [6]
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[7]) para a realização, visualização dos experimentos e conclusões a respeito das simulações feitas.
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