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Introdução

A depuração de agentes inteligentes, apesar de crucial no desenvolvimento de sistemas baseados em agentes, ainda é um campo praticamente inexplorado da Inteligência Artificial, em parte pela grande dificuldade de lidar com programas em que, diferentemente do paradigma corrente de programação, é difícil prever antecipadamente e com certeza seu comportamento. Ainda mais se estivermos lidando com sistemas multi-agentes e que atuam em um ambiente de tempo real, como é o caso dos agentes da RoboCup.

Klebson dos Santos Silva, mestrando do Centro de Informática da Universidade Federal de Pernambuco e orientando do Prof. Dr. Jacques Robin, vem desenvolvendo um método de depuração de agentes da RoboCup baseado na coleta de dados relativos a estes agentes durante e após a partida simulada de futebol, mas sem ainda entrar no mérito da análise destes dados.

Objetivo

O objetivo deste projeto é desenvolver e implementar um ambiente que facilite a análise destes dados colhidos pelo método desenvolvido e citado acima, baseado nas expectativas que os desenvolvedores de agentes para a RoboCup têm de um ambiente de depuração para estes agentes.

O objetivo deste projeto é apresentar um método de adaptação automática do nível de dificuldade de jogos eletrônicos ao usuário. Esse método utiliza aprendizagem por reforço para garantir que o jogo aprenda as melhores ações a serem realizadas contra cada usuário, baseando-se em uma função que mede a facilidade do jogo para o usuário. Com isso, espera-se desafiar o jogador com um oponente próximo de seu nível, evitando agentes triviais ou superpoderosos. Como estudo de caso, é utilizado o Knock’Em, jogo de luta em tempo real, no qual são realizados experimentos para medição da performance do agente adaptativo.

O escopo do projeto consiste em:

· definição do método de adaptação, através de uma variação na aprendizagem por reforço tradicional;

· definição das métricas de desempenho a serem usadas;

· implementação do método proposto em um estudo de caso;

· treinamento dos agentes, para agilizar o processo de adaptação ao usuário, e;

· realização de experimentos e análise dos resultados encontrados, visando validar o projeto.

Cronograma

Atividades
Dezembro
Janeiro
Fevereiro
Março

Estudo do estado da arte.

















Definição dos requerimentos do sistema e de sua arquitetura.

















Apresentação dos requerimentos e da arquitetura para apreciação dos desenvolvedores de agentes para a Robocup.

















Correção dos requerimentos e da arquitetura baseado no feedback dos desenvolvedores.

















Implementação do ambiente.

















Escrita do relatório.

















Preparação da apresentação oral.
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