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Nos tltimos anos, a quantidade de aplicacdes para Veiculos Aéreos Nao-Tripulados
(VANTs) tem crescido significativamente. A teoria de agentes se encaixa nesse contexto,
pois confere ao VANT autonomia na realizacdo de suas missdes. Com as mais diversas
aplicagdes por vezes € complexo encontrar um cendrio de testes onde é possivel inspecionar
todo o ambiente. Para desenvolver os agentes utilizamos um conceito de agentes e artefatos
(Ricci, 2007).

O Multi-Agent Programming Contest, conforme Ahlbretch (2018), ¢ uma
competicao na qual agentes autbnomos se movem pelas ruas de uma cidade realista com,
dentre outros, o intuito de coletar e montar itens para atender aos trabalhos que sdo
solicitados. No cendrio dessa competicdo ¢ possivel inspecionar todo ambiente e assim
investigar o comportamento dos agentes.

Esse artigo expande o universo do OMA-VANT fazendo uso de veiculos ndo
tripulados, independente de modal. O projeto desenvolvido tem muitas estratégias e
técnicas envolvidas. Nesse resumo optamos apresentar a estratégia de exploracdo. Esta
tarefa permite que os drones vasculhem o mapa, cada um no seu quadrante. O objetivo
dessa tarefa ¢ descobrir a localizacdo dos nds de recurso e pogos das outras equipes. O
algoritmo da exploragdo do ambiente esta dividido em duas partes: Defini¢ao do quadrante
e constru¢do da rota de exploragao.

Definicao do quadrante

O primeiro desafio desta tarefa ¢ definir qual quadrante cada agente vai ser
encarregado. Para isso, modelamos um problema de programagao linear binaria (PLB).
(Longaray e Beuren, 2001). O objetivo ¢ minimizar o somatorio das distancias percorridas
pelos agentes para chegar aos quadrantes. Respeitando as restrigdes: ndo pode haver mais
de um agente por quadrante e cada quadrante deve ter um agente. A modelagem do
problema esté4 na figura 2, sendo: A o conjunto dos agentes; C o conjunto dos quadrantes;
A (a, c) a distancia entre a posi¢cao do agente a e o quadrante ¢. Para resolver o problema
modelado utilizamos o ojAlgo. Segundo Peterson (2018), ojAlgo ¢ uma biblioteca de
codigo aberto em Java que implementa métodos para resolugao de problemas matematicos,
de algebra linear e otimizacao.
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Fig. 1 Diagrama da interagdo do agente com o artefato Fig. 2 Modelagem do problema de PLB
minimize Z i(a,0)A(a, c)
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Ao iniciar o round cada drone se comunica com o artefato de coordenagao através
de uma operagdo, o artefato calcula o quadrante de cada drone e informa para o mesmo
através de um sinal. A figura 1 modela essa comunicagdo. A segunda parte, que € a
construcdo da rota, ¢ calculada internamente pelo agente.

Construcio da rota de exploragao

Com os quadrantes alocados para os agentes. O algoritmo prepara sua rota, no seu
respectivo quadrante, o objetivo ¢ fazer a movimentag¢ao de forma que ele va até o limite
longitudinal oposto ao que ele estava antes, desg¢a, vd até o outro limite e assim
sucessivamente até que o quadrante todo tenha sido explorado. As posi¢des das instalagdes
do cenario sao definidas pelo par ordenado: (latitude, longitude), e o raio de visao do
agente ¢ dado em metros, assim tivemos que converter a escala de graus de latitude e de
longitude para metros para conseguir tragar a rota. O célculo de conversao de latitude para
metros foi feito para dividindo o valor do raio de visdo do agente por 110570 e o célculo
da longitude para metros foi dividindo o mesmo raio por 111320, conforme os dados do
portal online Movable-type (2018). Para uma rota eficiente ¢ importante que o agente ndo
verifique uma 4rea j& observada.

Conclusio:

A exploragdo do ambiente ¢ uma tarefa fundamental para o desempenho na
competi¢do, pois ao descobrir as localizagdes (nos de recurso e pogos inimigos) podemos
iniciar outras estratégias como a construc¢ao de itens complexos, a constru¢ao de pogos e
o atendimento dos trabalhos demandados pelo ambiente. que nao puderam ser
contempladas neste resumo
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