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INTRODUCAO

O algoritmo de Steering behaviours concede a agentes autbnomos, seja em games
ou em animagoes, a habilidade de navegar pelo ambiente de seu mundo de maneira “viva” e
“improvisada”, no sentido de que seus movimentos ndo sdo controlados por um humano.

(REYNOLDS, 1997)

Estes steering behaviours s&o largamente independentes das particularidades dos
meios de mobilidade de um agente, sendo estas, delegadas a uma camada que trata
especificamente da locomocédo. As combinacbes desses steering behaviours podem ser
usadas para alcancar objetivos complexos (ex.: ir do ponto A ao ponto B ao mesmo tempo
em que evita obstaculos, seguir por um corredor, participar de um grupo de agentes).

E importante notar que o algoritmo de steering behaviours é apenas uma das partes
que formam o Motion Behaviour, um framework que cuida da movimentagao propriamente
dita dos agentes. As outras partes desse framework sdo conhecidas como “Tomada de
Decisdo e Locomocdo”. Este trabalho discutira sobre essas 3 camadas, porém, se
aprofundara no impacto que a camada de steering behaviours exerce sobre a locomogao,
modelada pelo movimento por jet propulsion aquatico e como essas camadas dialogam

entre si para representar este movimento de maneira convincente (REYNOLDS, 1997).

MOTIVAGAO

Durante o desenvolvimento do jogo JellyFish Saga, para a cadeira de jogos 2d do
Cln, foi implementado um algoritmo de steering behaviours para a inteligéncia artificial dos
NPCs (representados por aguas-vivas). Uma caracteristica marcante das aguas-vivas é seu
movimento intervalado, sem aceleragdo constante e este tipo de movimento impactou

largamente o comportamento dos agentes controlados pelos steering behaviours,
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fazendo-se necessaria a adocao de diversas adaptacbes para que o framework de
movimentacao funcionasse de maneira crivel e eficiente. Observando este fato, surgiu a
ideia de realizar um trabalho de graduacgéo na area.

Apesar de existirem diversos artigos € materiais online que tratam dos algoritmos de
steering behaviours (STEPHENS et al., 2008; F DAPPER et al., 2007) foi constatado, apés
uma revisao da literatura, que nao existem estudos abordando as particularidades e
adaptagbes necessarias para este algoritmo quando combinado a um tipo de locomogao
conhecido como aquatic jet propulsion. Este movimento € um método de locomocgao
aquatica onde animais enchem uma cavidade muscular de agua e esguicham-a para
propelir seu corpo em uma diregdo oposta a agua esguichada, bastante caracteristico de

animais como a agua-viva e diversos invertebrados no meio aquatico.

OBJETIVOS

Este estudo visa demonstrar as particularidades da adog¢ao do algoritmo de steering
behaviours e seu impacto para as camadas que cuidam da locomogao e da tomada de
decisdo de agentes que apresentam um movimento intermitente e intervalado em ambientes
aquaticos. Além disso, pretende-se atingir a melhor eficiéncia técnica dos diversos
comportamentos implementados pelos steering behaviours, tais como: fuga, perseguicao,
wall-avoidance, entre outros; quando restritos pela locomogao por jet propulsion em meio
aquatico, ao mesmo tempo em que se obtém resultados convincentes para esse

comportamento tanto em termos de realismo quanto de jogabilidade.

METODOLOGIA

O trabalho usara a engine Unity e o jogo JellyFish Saga, implementado na linguagem
C#, que foi desenvolvido para a cadeira de jogos 2d do CIn. O jogo implementa um
algoritmo de steering behaviours, usa a engine fisica do unity para simular um ambiente
aquatico e utiliza aguas-vivas como agentes (os Boids) controlados por steering.

Serao construidos cenarios de testes usando a engine do unity e o jogo, com esses
testes baseados na suite de testes do framework de benchmark para steering behaviours
apresentado no estudo de Singh et al. (2008). Estes testes podem ser classificados em 5
categorias:

1. Cenarios de validagao simples. Ex: Simple-wall: dois agentes desviando de uma

parede para alcangar um alvo.

2. Interagdes um a um basicas. Ex: Oncoming: dois agentes movendo em diregdes

opostas para uma colisao frontal.
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3. Interagbes entre agentes incluindo obstaculos. Ex: Surprise: dois agentes que
nao veem um ao outro até um ultimo momento por causa de obstaculos grandes.

4. Interac¢des de grupos. Ex: Cut-across: um agente cortando caminho por entre um
pequeno grupo de agentes.

5. Cenarios de larga escala. Ex: Hallway-one-way: muitos agentes navegando por

um corredor na mesma dire¢ao.

Os resultados desta suite de testes serdo avaliados segundo uma métrica de

avaliacao proposta pelo framework. Sendo essas métricas:

1. Numero de colisdes: na maioria dos casos, menos colisdes revelam um steering
mais realistico.

2. Tempo: quanto mais rapido o agente alcanga seu alvo, mais eficiente é o
steering.

3. Eficiéncia do esforco: quantidade de esforgco que um agente faz para atingir o

alvo, matematicamente estimado pelas mudangas na aceleragdo do agente.

No final, sera feito um relatério comparativo entre as performances do movimento de
Jet propulsion aquatico e de um movimento continuo, com o objetivo de destacar o impacto
que a adogdo do modelo baseado em jet propulsion acarreta na performance. Também
serdo feitos testes de aceitacdo por um grupo de avaliadores a fim de julgar questées como

credibilidade e naturalidade dos movimentos dos agentes.
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