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1. Resumo

A iniciativa da Robocup nasceu com o intuito de encorajar pesquisadores da
inteligéncia artificial, robotica e campos correlatos, a atuarem em um problema
complexo e padronizado, onde novas tecnologias poderiam ser examinadas e
novos algoritmos e arquiteturas poderiam ser avaliados. Tendo como objetivo que,
no ano de 2050, um time de robds consiga vencer o atual campedo mundial de
futebol.

Utilizando o simulador da categoria 2D, onde questbes mais complexas
relacionadas a visdo e a movimentacao dos objetos sdo abstraidas, o objetivo desse
trabalho é a implementacdo de uma solucdo de aprendizagem por refor¢co para
resolver um dos problemas presente em uma partida de futebol: o drible. Onde um
jogador tentar passar por um oponente sem perder a posse da bola.

Inspirada na forma que o0s serves vivos aprendem, a técnica de
aprendizagem por reforgo se caracteriza por determinar quais agées o0 agente deve
realizar baseado no estado atual do ambiente, visando maximizar a recompensa
recebida ao longo do tempo.

Alem de suas caracteristicas se adequarem ao problema do drible,
aprendizagem por reforgo, tem sido utilizada com sucesso em outros problemas do
dominio da Robocup, como por exemplo o keep away soccer (Stone, P. 2001).

A principio a solucdo ser4d comparada com outra baseada em regras,

verificando-se 0 quanto o seu desempenho afeta o resultado final de uma partida.



2. Cronograma

O cronograma abaixo mostra como seré a execucdo das atividades durante o

periodo do Trabalho de Graduagao.

Més Atividades

Julho e Definicdo do escopo do projeto

e Levantamento da bibliografia

Agosto e Analise do material bibliografico
¢ Inicio do desenvolvimento
e Inicio da Escrita do relatério do

projeto

Setembro e Desenvolvimento

e Escrita do relatorio do projeto

Outubro e Testes e Validacao
e Escrita do relatorio do projeto

e Revisdo do relatorio do projeto

Novembro e Preparacdo para a apresentacdo

oral
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