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The PracTEX Journal 2010 No 1Article revision 20100101
 Projeto Interdisciplinar (PI) em LATEX2ε Ummodelo de relatoacuterio para a academiaFrancisco Reinaldo1 Maria Tereza de Castro Costa2 Tiago FariaBicalho3 and Victor Vasconcelos Moreira4
 Email 1reinaldoopusgmailcom 2maryxbgmailcom3tiagofariabicalhogmailcom 4victorvasconcelosfoxgmailcom
 Resumo In this paper we present an example of technical report commonly usedby students in order to present their academic research
 1 Introduccedilatildeo
 O Projeto Interdisciplinar do Curso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo doCentro Universitaacuterio do Leste de Minas Gerais - UnilesteMG consiste no desen-volvimento de uma produccedilatildeo acadecircmica teoacuterico-praacutetica no formato de relatoacuteriopor grupos de trecircs alunos orientados por professores ao longo do semestre
 Preferencialmente seu conteuacutedo deve ser um estudo de caso de uma organiza-ccedilatildeo da comunidade Aleacutem de integrar disciplinas este projeto aproxima o alunoda realidade do mercado de trabalho em computaccedilatildeo
 O uso do LATEX2ε veio para agilizar e padronizar a construccedilatildeo dos relatoacuteriosdesse projeto isto porque a partir do momento que se cria um ldquopadratildeo de re-latoacuteriordquo em LATEX2ε o usuaacuterio natildeo precisaraacute se preocupar com a formataccedilatildeo desua produccedilatildeo pois o proacuteprio LATEX2ε jaacute faz isto com os seus pacotes e coacutedigosapropriados para o tipo do documento
 Para este artigo focalizamos no processo de como preencher o relatoacuterio comcomandos em LATEX2ε para a construccedilatildeo do PI dos alunos do UnilesteMG
  2 Objetivos
 Esse artigo apresenta o tipo de modelo de leiaute no formato LATEX2ε de umrelatoacuterio do PI utilizado no curso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo parafacilitar a construccedilatildeo dos mesmos pelos alunos
 3 Desenvolvimento
 Neste artigo estaremos exibindo um modelo de relatoacuterio de PI utilizado no Cursode Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo e tambeacutem no Laboratoacuterio de Inteligecircn-cia Computacional (LIC)
 Este relatoacuterio de PI eacute composto por vaacuterios arquivos tex e cada um com seurespectivo propoacutesito Para cada arquivo necessaacuterio uma subseccedilatildeo eacute apresentadaTambeacutem explicaremos os comandos utilizados para a construccedilatildeo dos mesmos eas aacutereas que deveratildeo ser alteradas para a customizaccedilatildeo do relatoacuterio de acordocom o PI de cada aluno
 31 O arquivo principaltex
 Para o desenvolvimento do proposto relatoacuterio noacutes iniciamos com um arquivoprincipal chamado de principaltex Figura 1 que une todos os outros arqui-vos e eacute a origem de todo o relatoacuterio Dentro do principaltex encontramos osseguintes coacutedigos
 2
  Figura 1 Arquivo exemplo principaltex
 Para customizar o relatoacuterio de acordo com o seu projeto altere os seguintescampos do exemplo acima
 ndash Na linha 7 altere o texto que estaacute entre e insira o nome da Instituiccedilatildeo
 ndash Na linha 8 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do Curso
 ndash Na linha 9 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do Relatoacuterio
 ndash Na linha 10 altere o texto que estaacute entre e insira o Tiacutetulo do Projeto
 ndash Na linha 11 altere o texto que estaacute entre e insira o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s)
 ndash Na linha 12 altere o texto que estaacute entre e insira o Periacuteodo
 3
  ndash Na linha 13 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do ProfessorOrientador do projeto
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 1 temos
 ndash A linha 1 documentclass[12pt]article define o tipo do documentoarticle e o tamanho 12 do texto no documento
 ndash A linha 2 usepackage[final]pdfpages adiciona um pacote para inser-ccedilatildeo de PDFrsquoS no documento quando se necessaacuterio
 ndash A linha 3 usepackagepreambulo define o pacote que estamos utilizandopara este documento (preambulo)
 ndash A linha 4 begindocument marca o iniacutecio do documento
 ndash A linha 5 thispagestyleempty retira a numeraccedilatildeo da paacutegina
 ndash A linha 6 begincenter inicia a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 7 InstituicaoCentro Universitaacuterio do Leste de MinasGerais - UnilesteMG adiciona o nome da Instituiccedilatildeo ao documento Onome da Instituiccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 8 CursoCurso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo adi-ciona o nome do Curso ao documento O nome do Curso estaraacute entre
 ndash A linha 9 ProjetoPIRelatoacuterio do Projeto Interdisciplinar (PI) Preacute-TCC adiciona o nome do Relatoacuterio ao documento O nome do Re-latoacuterio estaraacute entre
 ndash A linha 10 TituloProjetoRobocup Rescue adiciona o Tiacutetulo do Projetoao documento O Tiacutetulo do Projeto estaraacute entre
 ndash A linha 11 AlunosTiago Faria Bicalho adiciona o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s) ao documento O Nome do Aluno estaraacute entre
 ndash A linha 12 Periodo6 adiciona o Periacuteodo ao documento O Periacuteodoestaraacute entre
 ndash A linha 13 OrientadorFrancisco Reinaldo adiciona o nome do Profes-sor Orientador ao documento O nome do Professor Orientador estaraacute entre
 4
  ndash A linha 14 LocalData adiciona a Data ao documento Caso deseje alterara data localize-a no arquivo preambulosty Para data corrente a geraccedilatildeodo PDF use today
 ndash A linha 15 endcenter finaliza a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 16 sumarios adiciona um Sumaacuterio ao documento
 ndash A linha 17 onehalfspacing implementa o espaccedilamento de um e meio nodocumento
 ndash A linha 18 input inclui um arquivo no documento
 ndash A linha 27 pagebreak faz uma quebra de paacutegina
 ndash A linha 28 bibliographystyleplain define o estilo de bibliografia Onome do estilo de bibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 29 bibliographyrescuebib insere a bibliografia O nome dabibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 30 enddocument finaliza o documento
 Quando convertermos o documento da Figura 1 para PDF temos a versatildeode apresentaccedilatildeo da capa e do sumaacuterio nas proacuteximas duas paacuteginas que se se-guem
 5
  Centro Universitaacuterio do Leste de Minas Gerais - UnilesteMG
 Curso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo
 Relatoacuterio do Projeto Interdisciplinar (PI) Preacute-TCC
 RoboCup Rescue
 Aluno(s) Tiago Faria Bicalho
 Periacuteodo 6
 Professor Orientador Francisco Reinaldo
 Cel Fabriciano - MG
 10 de outubro de 2009
  Sumaacuterio
 1 Introduccedilatildeo 1
 2 Hipoacuteteses 1
 3 Objetivos 231 Gerais 232 Especiacuteficos 2
 4 Justificativa 3
 5 Revisatildeo de Literatura 3
 6 Desenvolvimento 661 Material e Meacutetodos 8
 7 Resultados 9
 8 Consideraccedilotildees Finais 9
 i
  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 9
  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 11
  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
 15
  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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2 Objetivos
 Esse artigo apresenta o tipo de modelo de leiaute no formato LATEX2ε de umrelatoacuterio do PI utilizado no curso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo parafacilitar a construccedilatildeo dos mesmos pelos alunos
 3 Desenvolvimento
 Neste artigo estaremos exibindo um modelo de relatoacuterio de PI utilizado no Cursode Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo e tambeacutem no Laboratoacuterio de Inteligecircn-cia Computacional (LIC)
 Este relatoacuterio de PI eacute composto por vaacuterios arquivos tex e cada um com seurespectivo propoacutesito Para cada arquivo necessaacuterio uma subseccedilatildeo eacute apresentadaTambeacutem explicaremos os comandos utilizados para a construccedilatildeo dos mesmos eas aacutereas que deveratildeo ser alteradas para a customizaccedilatildeo do relatoacuterio de acordocom o PI de cada aluno
 31 O arquivo principaltex
 Para o desenvolvimento do proposto relatoacuterio noacutes iniciamos com um arquivoprincipal chamado de principaltex Figura 1 que une todos os outros arqui-vos e eacute a origem de todo o relatoacuterio Dentro do principaltex encontramos osseguintes coacutedigos
 2
  Figura 1 Arquivo exemplo principaltex
 Para customizar o relatoacuterio de acordo com o seu projeto altere os seguintescampos do exemplo acima
 ndash Na linha 7 altere o texto que estaacute entre e insira o nome da Instituiccedilatildeo
 ndash Na linha 8 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do Curso
 ndash Na linha 9 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do Relatoacuterio
 ndash Na linha 10 altere o texto que estaacute entre e insira o Tiacutetulo do Projeto
 ndash Na linha 11 altere o texto que estaacute entre e insira o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s)
 ndash Na linha 12 altere o texto que estaacute entre e insira o Periacuteodo
 3
  ndash Na linha 13 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do ProfessorOrientador do projeto
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 1 temos
 ndash A linha 1 documentclass[12pt]article define o tipo do documentoarticle e o tamanho 12 do texto no documento
 ndash A linha 2 usepackage[final]pdfpages adiciona um pacote para inser-ccedilatildeo de PDFrsquoS no documento quando se necessaacuterio
 ndash A linha 3 usepackagepreambulo define o pacote que estamos utilizandopara este documento (preambulo)
 ndash A linha 4 begindocument marca o iniacutecio do documento
 ndash A linha 5 thispagestyleempty retira a numeraccedilatildeo da paacutegina
 ndash A linha 6 begincenter inicia a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 7 InstituicaoCentro Universitaacuterio do Leste de MinasGerais - UnilesteMG adiciona o nome da Instituiccedilatildeo ao documento Onome da Instituiccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 8 CursoCurso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo adi-ciona o nome do Curso ao documento O nome do Curso estaraacute entre
 ndash A linha 9 ProjetoPIRelatoacuterio do Projeto Interdisciplinar (PI) Preacute-TCC adiciona o nome do Relatoacuterio ao documento O nome do Re-latoacuterio estaraacute entre
 ndash A linha 10 TituloProjetoRobocup Rescue adiciona o Tiacutetulo do Projetoao documento O Tiacutetulo do Projeto estaraacute entre
 ndash A linha 11 AlunosTiago Faria Bicalho adiciona o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s) ao documento O Nome do Aluno estaraacute entre
 ndash A linha 12 Periodo6 adiciona o Periacuteodo ao documento O Periacuteodoestaraacute entre
 ndash A linha 13 OrientadorFrancisco Reinaldo adiciona o nome do Profes-sor Orientador ao documento O nome do Professor Orientador estaraacute entre
 4
  ndash A linha 14 LocalData adiciona a Data ao documento Caso deseje alterara data localize-a no arquivo preambulosty Para data corrente a geraccedilatildeodo PDF use today
 ndash A linha 15 endcenter finaliza a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 16 sumarios adiciona um Sumaacuterio ao documento
 ndash A linha 17 onehalfspacing implementa o espaccedilamento de um e meio nodocumento
 ndash A linha 18 input inclui um arquivo no documento
 ndash A linha 27 pagebreak faz uma quebra de paacutegina
 ndash A linha 28 bibliographystyleplain define o estilo de bibliografia Onome do estilo de bibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 29 bibliographyrescuebib insere a bibliografia O nome dabibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 30 enddocument finaliza o documento
 Quando convertermos o documento da Figura 1 para PDF temos a versatildeode apresentaccedilatildeo da capa e do sumaacuterio nas proacuteximas duas paacuteginas que se se-guem
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  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 11
  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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Figura 1 Arquivo exemplo principaltex
 Para customizar o relatoacuterio de acordo com o seu projeto altere os seguintescampos do exemplo acima
 ndash Na linha 7 altere o texto que estaacute entre e insira o nome da Instituiccedilatildeo
 ndash Na linha 8 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do Curso
 ndash Na linha 9 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do Relatoacuterio
 ndash Na linha 10 altere o texto que estaacute entre e insira o Tiacutetulo do Projeto
 ndash Na linha 11 altere o texto que estaacute entre e insira o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s)
 ndash Na linha 12 altere o texto que estaacute entre e insira o Periacuteodo
 3
  ndash Na linha 13 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do ProfessorOrientador do projeto
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 1 temos
 ndash A linha 1 documentclass[12pt]article define o tipo do documentoarticle e o tamanho 12 do texto no documento
 ndash A linha 2 usepackage[final]pdfpages adiciona um pacote para inser-ccedilatildeo de PDFrsquoS no documento quando se necessaacuterio
 ndash A linha 3 usepackagepreambulo define o pacote que estamos utilizandopara este documento (preambulo)
 ndash A linha 4 begindocument marca o iniacutecio do documento
 ndash A linha 5 thispagestyleempty retira a numeraccedilatildeo da paacutegina
 ndash A linha 6 begincenter inicia a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 7 InstituicaoCentro Universitaacuterio do Leste de MinasGerais - UnilesteMG adiciona o nome da Instituiccedilatildeo ao documento Onome da Instituiccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 8 CursoCurso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo adi-ciona o nome do Curso ao documento O nome do Curso estaraacute entre
 ndash A linha 9 ProjetoPIRelatoacuterio do Projeto Interdisciplinar (PI) Preacute-TCC adiciona o nome do Relatoacuterio ao documento O nome do Re-latoacuterio estaraacute entre
 ndash A linha 10 TituloProjetoRobocup Rescue adiciona o Tiacutetulo do Projetoao documento O Tiacutetulo do Projeto estaraacute entre
 ndash A linha 11 AlunosTiago Faria Bicalho adiciona o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s) ao documento O Nome do Aluno estaraacute entre
 ndash A linha 12 Periodo6 adiciona o Periacuteodo ao documento O Periacuteodoestaraacute entre
 ndash A linha 13 OrientadorFrancisco Reinaldo adiciona o nome do Profes-sor Orientador ao documento O nome do Professor Orientador estaraacute entre
 4
  ndash A linha 14 LocalData adiciona a Data ao documento Caso deseje alterara data localize-a no arquivo preambulosty Para data corrente a geraccedilatildeodo PDF use today
 ndash A linha 15 endcenter finaliza a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 16 sumarios adiciona um Sumaacuterio ao documento
 ndash A linha 17 onehalfspacing implementa o espaccedilamento de um e meio nodocumento
 ndash A linha 18 input inclui um arquivo no documento
 ndash A linha 27 pagebreak faz uma quebra de paacutegina
 ndash A linha 28 bibliographystyleplain define o estilo de bibliografia Onome do estilo de bibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 29 bibliographyrescuebib insere a bibliografia O nome dabibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 30 enddocument finaliza o documento
 Quando convertermos o documento da Figura 1 para PDF temos a versatildeode apresentaccedilatildeo da capa e do sumaacuterio nas proacuteximas duas paacuteginas que se se-guem
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  Centro Universitaacuterio do Leste de Minas Gerais - UnilesteMG
 Curso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo
 Relatoacuterio do Projeto Interdisciplinar (PI) Preacute-TCC
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  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 11
  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
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  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
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  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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ndash Na linha 13 altere o texto que estaacute entre e insira o nome do ProfessorOrientador do projeto
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 1 temos
 ndash A linha 1 documentclass[12pt]article define o tipo do documentoarticle e o tamanho 12 do texto no documento
 ndash A linha 2 usepackage[final]pdfpages adiciona um pacote para inser-ccedilatildeo de PDFrsquoS no documento quando se necessaacuterio
 ndash A linha 3 usepackagepreambulo define o pacote que estamos utilizandopara este documento (preambulo)
 ndash A linha 4 begindocument marca o iniacutecio do documento
 ndash A linha 5 thispagestyleempty retira a numeraccedilatildeo da paacutegina
 ndash A linha 6 begincenter inicia a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 7 InstituicaoCentro Universitaacuterio do Leste de MinasGerais - UnilesteMG adiciona o nome da Instituiccedilatildeo ao documento Onome da Instituiccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 8 CursoCurso de Computaccedilatildeo - Sistemas de Informaccedilatildeo adi-ciona o nome do Curso ao documento O nome do Curso estaraacute entre
 ndash A linha 9 ProjetoPIRelatoacuterio do Projeto Interdisciplinar (PI) Preacute-TCC adiciona o nome do Relatoacuterio ao documento O nome do Re-latoacuterio estaraacute entre
 ndash A linha 10 TituloProjetoRobocup Rescue adiciona o Tiacutetulo do Projetoao documento O Tiacutetulo do Projeto estaraacute entre
 ndash A linha 11 AlunosTiago Faria Bicalho adiciona o(s) Nome(s) do(s)Aluno(s) ao documento O Nome do Aluno estaraacute entre
 ndash A linha 12 Periodo6 adiciona o Periacuteodo ao documento O Periacuteodoestaraacute entre
 ndash A linha 13 OrientadorFrancisco Reinaldo adiciona o nome do Profes-sor Orientador ao documento O nome do Professor Orientador estaraacute entre
 4
  ndash A linha 14 LocalData adiciona a Data ao documento Caso deseje alterara data localize-a no arquivo preambulosty Para data corrente a geraccedilatildeodo PDF use today
 ndash A linha 15 endcenter finaliza a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 16 sumarios adiciona um Sumaacuterio ao documento
 ndash A linha 17 onehalfspacing implementa o espaccedilamento de um e meio nodocumento
 ndash A linha 18 input inclui um arquivo no documento
 ndash A linha 27 pagebreak faz uma quebra de paacutegina
 ndash A linha 28 bibliographystyleplain define o estilo de bibliografia Onome do estilo de bibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 29 bibliographyrescuebib insere a bibliografia O nome dabibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 30 enddocument finaliza o documento
 Quando convertermos o documento da Figura 1 para PDF temos a versatildeode apresentaccedilatildeo da capa e do sumaacuterio nas proacuteximas duas paacuteginas que se se-guem
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  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 11
  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
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  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
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  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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ndash A linha 14 LocalData adiciona a Data ao documento Caso deseje alterara data localize-a no arquivo preambulosty Para data corrente a geraccedilatildeodo PDF use today
 ndash A linha 15 endcenter finaliza a centralizaccedilatildeo do texto
 ndash A linha 16 sumarios adiciona um Sumaacuterio ao documento
 ndash A linha 17 onehalfspacing implementa o espaccedilamento de um e meio nodocumento
 ndash A linha 18 input inclui um arquivo no documento
 ndash A linha 27 pagebreak faz uma quebra de paacutegina
 ndash A linha 28 bibliographystyleplain define o estilo de bibliografia Onome do estilo de bibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 29 bibliographyrescuebib insere a bibliografia O nome dabibliografia estaraacute entre
 ndash A linha 30 enddocument finaliza o documento
 Quando convertermos o documento da Figura 1 para PDF temos a versatildeode apresentaccedilatildeo da capa e do sumaacuterio nas proacuteximas duas paacuteginas que se se-guem
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 i
  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
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  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
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  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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 i
  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
 15
  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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 i
  32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 9
  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
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  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
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  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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32 O arquivo introducaotex
 O arquivo introducaotex Figura 2 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 2 Arquivo exemplo introducaotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 2 temos
 ndash A linha 1 section divide o documento em Seccedilotildees O nome da Seccedilatildeoestaraacute entre
 ndash A linha 3 cite cria uma marca para citar um livro ou artigo descrito nabibliografia O nome da Citaccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 7 endinput marca o fim da inclusatildeo de um arquivo no documento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com aintroduccedilatildeo do seu projeto
 8
  33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 9
  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
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  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
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  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
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  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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33 O arquivo hipotesestex
 O arquivo hipotesestex Figura 3 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 3 Arquivo exemplo hipotesestex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas hipoacuteteses do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (introducaotex e hipotesestex) paraPDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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1 Introduccedilatildeo
 A aacuterea de Sistemas Multiagentes (SMA) eacute um ramo de pesquisa da Inteligecircncia Artifi-cial (IA) dedicada a busca por meacutetodos ou dispositivos computacionais que possuamou simulem a capacidade humana de resolver problemas de forma colaborativa pen-sar ou de forma ampla ser inteligente SMA satildeo sistemas compostos por muacuteltiploselementos computacionais interativos denominados agentes Agentes satildeo entidadescomputacionais com duas habilidades fundamentais tais como decidir por si proacuteprioo que devem fazer para satisfazer seus objetivos de projeto e interagir com outrosagentes de forma social [4]
 Os agentes em um sistema SMA comumente satildeo apresentados sob a forma virtualem um ambiente de simulaccedilatildeo RoboCupRescue eacute um projeto voltado a competiccedilatildeode equipes heterogecircneas de agentes homogecircneos Este projeto promove o desenvol-vimento de soluccedilotildees voltadas para a busca e salvamento em cenaacuterios de cataacutestrofeque tem como objetivo desenvolver agentes inteligentes e robocircs capazes de intera-gir e atuar em cenaacuterios simulados de desastre situaccedilotildees de calamidade possuemgrande relevacircncia social O termo calamidade proveacutem do latim calamidade signifi-cando desgraccedila puacuteblica cataacutestrofe flagelo [2] Tais situaccedilotildees de cataacutestrofe exigemaccedilotildees raacutepidas e inteligentes no intuito de minimizar seus efeitos envolvendo equipesde resgate e salvamento compostas por seres humanos que satildeo expostos a estesambientes hostis e portanto corre risco de morte
 2 Hipoacuteteses
 Acredita-se que esta pesquisa eacute uma aacuterea de grande aplicaccedilatildeo de sistemas artifici-ais a qual poderaacute aprimorar ou solucionar problemas diversos entre eles falhas emcomunicaccedilatildeo e melhorias em estrateacutegias
 Afim de validar o projeto participaremos de eventos cuja finalidade eacute promover odesenvolvimento de moacutedulos de inteligecircncia artificial agregados a simuladores ondeapoacutes a participaccedilatildeo poderemos avaliar o modelo e melhoraacute-lo se for o caso
 1
  34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
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  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
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  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
 8
  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
 [1] FL Bellifemine Developing multi-agent systems with jade Springer 2007 4
 [2] ABH Ferreira Novo aureacutelio seacuteculo xxi O dicionaacuterio da liacutengua portuguesa 19991
 [3] RoboCupRescueHome Building rescue systems of the future 2009 3
 [4] Mike Wooldridge Agent-oriented software engineering ii Springer-Verlag LectureNotes in Computer Science 2222 2002 1
 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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34 O arquivo objetivostex
 O arquivo objetivostex Figura 4 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 4 Arquivo exemplo objetivostex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 4 temos
 ndash A linha 3 subsection divide o documento em Subseccedilotildees O nome daSubseccedilatildeo estaraacute entre
 ndash A linha 14 beginitemize marca o inicio do ambiente de listas em umdocumento
 ndash A linha 15 item adiciona um hiacutefen antes de uma frase ou palavra
 ndash A linha 19 enditemize marca o fim do ambiente de listas em um docu-mento
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com oobjetivo do seu projeto
 Quando convertermos o documento acima para PDF temos a versatildeo de apre-sentaccedilatildeo mostrada na proacutexima pagina
 11
  3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
 15
  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
 8
  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
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 [3] RoboCupRescueHome Building rescue systems of the future 2009 3
 [4] Mike Wooldridge Agent-oriented software engineering ii Springer-Verlag LectureNotes in Computer Science 2222 2002 1
 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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3 Objetivos
 31 Gerais
 A Liga Rescue Simulation tem dois objetivos gerais O primeiro visa o desenvolvimentode simuladores para formar a infra-estrutura de sistemas de simulaccedilatildeo e emular fenocirc-menos reais predominantes em cataacutestrofes O segundo visa desenvolver agentesinteligentes capazes de interagir e atuar em cenaacuterios de desastre
 O objetivo primaacuterio desta pesquisa eacute construir uma ferramenta de aprendizagem parao diminuir o tempo de treinamento do agente consequentemente atingir melhoresdesempenhos Neste contexto o projeto tem o propoacutesito de adaptar e melhorar aarquitetura de aprendizagem RatoLIC tornando-a robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma somado ao suporte para outros algoritmos de aprendizagem na elaboraccedilatildeode comportamentos do agente assim resolvendo o problema manual da escolha daestrateacutegia mais adequada
 32 Especiacuteficos
 O objetivo do projeto visa desenvolver moacutedulos de inteligecircncia artificiais robustos ca-pazes de se adaptar a qualquer ambiente
 Os objetivos secundaacuterios satildeo
 bull Escolha automaacutetica de estrateacutegias utilizadas pelos agentes do RoboCupRescue
 bull Reduccedilatildeo do tempo de treinamento desses agentes
 bull Reduccedilatildeo da complexidade do problema
 bull Desenvolvimento de uma arquitetura geneacuterica robusta e com tomada de decisatildeoautocircnoma para um agente especiacutefico fazendo ele atuar de forma autocircnoma
 2
  35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
 15
  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
 8
  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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35 O arquivo justificativatex
 O arquivo justificativatex Figura 5 conteacutem os seguintes coacutedigos
 Figura 5 Arquivo exemplo lsquojustificativatex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com ajustificativa do seu projeto
 36 O arquivo revisaoliteraturatex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo revisaoliteraturatex Figura 6 e 7 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 13
  Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
 14
  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
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  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
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  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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Figura 6 Parte 12 do arquivo revisaoliteraturatex
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  Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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Figura 7 Parte 22 do arquivo revisaoliteraturatex
 Explicando o coacutedigo contido nas Figuras 6 e 7 temos
 ndash A linha 7 ref cria uma referecircncia cruzada em um documento O nomeda Referecircncia estaraacute entre
 ndash A linha 8 beginfigure[] cria um ambiente para inserir uma imagemem um documento Qualquer coisa que seja incluiacuteda num ambiente figureou table seraacute tratado como mateacuteria flutuante Ambos ambientes flutuan-tes proporcionam um paracircmetro opcional cujo os paracircmetros de posiciona-mento estatildeo entre [ ] O designador de colocaccedilatildeo [hbp] permite ao LATEX2εposicionar a tabela ou imagem justamente aqui (h) ou ao final (b) de algumapaacutegina ou em alguma paacutegina especial para elementos flutuantes (p) e emqualquer parte senatildeo ficar bem () Se natildeo fornecer nenhum designador deposiccedilatildeo entatildeo as classes normalizadas assumem [hbp]
 ndash A linha 9 centering centraliza a imagem
 ndash A linha 10 includegraphics[] inclui uma imagem em seu documento
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  cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
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  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
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  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
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 [4] Mike Wooldridge Agent-oriented software engineering ii Springer-Verlag LectureNotes in Computer Science 2222 2002 1
 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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cujo o tamanho da imagem eacute definido entre [ ] e o nome do arquivo estaraacuteentre
 ndash A linha 11 caption define a legenda de um objeto O nome da Legendaestaraacute entre label cria uma marca para a referecircncia cruzada emum documento O nome da Marca estaraacute entre
 ndash A linha 12endfigure marca o fim do ambiente de inserccedilatildeo de imagens
 ndash A linha 29 begintable[] cria um ambiente para inserir uma tabela emum documento Os procedimentos de posicionamento de uma tabela noLATEX2ε satildeo iguais aos de inserccedilatildeo de figura como vimos anteriormente
 ndash A linha 30 begincenter cria um ambiente para centralizar objetos
 ndash A linha 32 begintabular cria uma tabela cuja quantidade de colunase a largura das mesmas satildeo definidas entre hline cria uma linhahorizontal Para facilitar o processo de criaccedilatildeo de uma tabela utilizaremoso software LaTable cuja especialidade eacute criar tabelas para serem inseridas emum documento em LATEX2ε
 ndash A linha 33 amp cria uma divisatildeo entre as ceacutelulas das colunas salta umalinha
 ndash A linha 45 endtabular marca o fim da tabela
 ndash A linha 46 endcenter marca o fim do ambiente de centralizaccedilatildeo deobjetos
 ndash A linha 47 endtable marca o fim do ambiente da tabela
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com arevisatildeo de literatura do seu projeto
 37 O arquivo desenvolvimentotex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo desenvolvimentotex Figura 8 onde encontra-mos os seguintes coacutedigos
 16
  Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
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  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
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 [3] RoboCupRescueHome Building rescue systems of the future 2009 3
 [4] Mike Wooldridge Agent-oriented software engineering ii Springer-Verlag LectureNotes in Computer Science 2222 2002 1
 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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Figura 8 Arquivo exemplo desenvolvimentotex
 Explicando o coacutedigo contido na Figura 8 temos
 ndash A linha 2 beginverbatim marca o iniacutecio do ambiente onde os textosescritos nesse ambiente seratildeo passados diretamente para o ficheiro de resul-tado como se o tivesse escrito numa maacutequina de escrever com todas as que-bras de linha e espaccedilos sem que qualquer comando LATEX2ε seja executadoAssim endverbatim marca o fim do ambiente citado anteriormente
 17
  ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
 18
  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
 8
  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
  Referecircncias
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 [2] ABH Ferreira Novo aureacutelio seacuteculo xxi O dicionaacuterio da liacutengua portuguesa 19991
 [3] RoboCupRescueHome Building rescue systems of the future 2009 3
 [4] Mike Wooldridge Agent-oriented software engineering ii Springer-Verlag LectureNotes in Computer Science 2222 2002 1
 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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ndash A linha 13 verb escreve o texto exatamente como foi digitado incluindoespaccedilos e caracteres especiais
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com odesenvolvimento do seu projeto
 38 O arquivo materialtex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo materialtex Figura 9 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 9 Arquivo exemplo materialtex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo com omaterial utilizado no seu projeto
 Ao converter os documentos acima (justificativatex revisaoliteraturatexe desenvolvimentotex) para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada nasseis paacuteginas que se seguem neste artigo
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  4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
 8
  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
 27
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 [1] FL Bellifemine Developing multi-agent systems with jade Springer 2007 4
 [2] ABH Ferreira Novo aureacutelio seacuteculo xxi O dicionaacuterio da liacutengua portuguesa 19991
 [3] RoboCupRescueHome Building rescue systems of the future 2009 3
 [4] Mike Wooldridge Agent-oriented software engineering ii Springer-Verlag LectureNotes in Computer Science 2222 2002 1
 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
 5 Agradecimentos
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4 Justificativa
 O fato de buscas e salvamentos realizados em ambientes hostis por equipes de sereshumanos incorrer em risco de morte a estes e do mesmo modo a necessidade dese desenvolver tecnologias que auxiliem ou mesmo executem toda a rotina de aten-dimento com autonomia introduz uma seacuterie de temas avanccedilados e interdisciplinarestais como IA comportamento estrateacutegico(planejamento Multiagente planejamento emtempo real agentes heterogecircneos)
 5 Revisatildeo de Literatura
 O projeto RoboCup Rescue surgiu como ideacuteia apoacutes o terremoto ocorrido em 17 de Ja-neiro de 1995 na cidade de Kobe no Japatildeo onde cerca de 6500 pessoas morreram80000 casas foram destruiacutedas e aproximadamente 1 milhatildeo de pessoas foram afe-tadas Com isso o RoboCup Rescue Simulation Project visa promover a pesquisa edesenvolvimento envolvendo trabalho coordenado multiagente A meta da competiccedilatildeoeacute conseguir salvar o maior nuacutemero de viacutetimas de um desastre virtual simulado atra-veacutes da accedilatildeo em conjunto de 3 tipos de agentes (bombeiros ambulacircncias e policiais)Existem muitas restriccedilotildees tais como nuacutemero de mensagens limitado a base carga deaacutegua de cada caminhatildeo bombeiro e eventos como massas de ar se deslocando espa-lhando o fogo aleacutem da ocorrecircncia de novos tremores que podem mudar o cenaacuterio istodeixa a simulaccedilatildeo ainda mais real e desafiadora e com isso exigindo um maior es-forccedilo dos participantes o que acaba contribuindo ainda mais com o desenvolvimentode teacutecnicas de inteligecircncia artificial roboacutetica e sistemas multiagente [3]
 O ambiente RoboCup Rescue possibilita por sua complexidade a utilizaccedilatildeo de suasferramentas para um estudo especifico e aprofundado O simulador de incecircndios abreportas para aplicaccedilotildees diretas em diversos estudos entre eles o comportamento cole-tivo em relaccedilatildeo a casos onde o pacircnico em grandes multidotildees toma conta da situaccedilatildeoo simulador apoacutes uma reconfiguraccedilatildeo dos agentes civis eacute capaz de exibir com certograu de perfeiccedilatildeo o comportamento de uma multidatildeo apavorada que pode orientarpesquisadores a encontrar a melhores rotas de fuga em caso de incecircndio Assim po-demos definir que este eacute o projeto que desencadearaacute uma forma completamente novade se estudar o comportamento humano e atraveacutes dele podemos resolver os diversosproblemas encontrados nas simulaccedilotildees realizadas com base em dados jaacute existentes
 3
  O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
 5
  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
 Ambulacircncia 0 8Civil 70 90
 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
 7
  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
 demosh
 Uma apresentaccedilatildeo baacutesica de funcionamento do simulador ocorreraacute note que este natildeotem inteligecircncia artificial e os agentes executam as atividades de forma desorganizada
 61 Material e Meacutetodos
 O simulador foi instalado nas seguintes condiccedilotildees nas quais obtivemos sucessoSistema Operacional Kurumin Linux 80 ou UbuntuProcessador Core 2 Duo 22Memoacuteria Ram 1GBHD 20GBrsquosMonitor de 17rdquoConexatildeo com Internet
 8
  39 O arquivo resultadostex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo resultadostex Figura 10 onde encontramos osseguintes coacutedigos
 Figura 10 Arquivo exemplo resultadostex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comos resultados obtidos do seu projeto
 310 O arquivo consideracoesfinaistex
 Logo apoacutes criaremos o arquivo consideracoesfinaistex Figura 11 onde en-contramos os seguintes coacutedigos
 Figura 11 Arquivo exemplo consideracoesfinaistex
 Para customizar o relatoacuterio altere o texto do exemplo acima de acordo comas consideraccedilotildees finais do seu projeto
 Ao converter os documentos acima (resultadostex e consideracoesfinaistex)para PDF temos a versatildeo de apresentaccedilatildeo mostrada na paacutegina que se segue
 25
  7 Resultados
 O simulador eacute instalado e executado perfeitamente nas versotildees de sistemas opera-cionais Linux mencionadas jaacute em sistemas operacionais Windows a execuccedilatildeo natildeoocorre corretamente pois diversos problemas ocorrem com a comunicaccedilatildeo do kerneldo simulador com o sistema
 8 Consideraccedilotildees Finais
 O Simulador eacute a melhor forma de se executar um treinamento das redes neurais em-butidas em cada agente uma vez que este software consegue efetuar simular umacataacutestrofe urbana com certa precisatildeo
 A continuaccedilatildeo do projeto se deve a implantaccedilatildeo do moacutedulos de inteligecircncia artificialo que ocorreraacute nos proacuteximos meses
 9
  311 Referecircncias Bibliograacuteficas
 Por uacuteltimo teremos as Referecircncias Bibliograacuteficas que natildeo eacute um arquivo e seraacuteincluiacuteda no final do relatoacuterio do Projeto
 O coacutedigo para inserccedilatildeo das Referecircncias se encontra no arquivo introducaotexpreviamente visto Para gerar as Referecircncias Bibliograacuteficas vocecirc deveraacute compilaro arquivo utilizando o comando BibTex geralmente esse comando jaacute estaacute inclusona maioria dos editores de arquivos em LATEX2ε O capiacutetulo Referecircncias seraacuteexibido na paacutegina que se segue
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 10
  4 Conclusatildeo
 O sucesso na elaboraccedilatildeo de um relatoacuterio do PI em LATEX2ε utilizando o leiauteapresentado neste artigo proporciona uma maior facilidade da construccedilatildeo domesmo Pois o aluno natildeo teraacute que se preocupar com a formataccedilatildeo de seu relatoacuterioconsequentemente evitando possiacuteveis erros e distraccedilotildees durante a produccedilatildeo dorelatoacuterio
 Ao contraacuterio de editores de texto que utilizam a tecnologia WYSIWYG (WhatYou See Is What You Get) onde o autor pode cometer um erro durante a elabo-raccedilatildeo de seu documento que acabe comprometendo a estrutura do seu trabalhopor completo
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O termo ldquoagenterdquo ou software agente tem sido utilizado em uma seacuterie de tecnolo-gias por exemplo em inteligecircncia artificial bancos de dados sistemas operacionais eredes de computadores Embora natildeo exista um definiccedilatildeo uacutenica (RUSSEL NORVIG2003) todas as definiccedilotildees concordam queldquoUm agente eacute um componente de softwareespecial que possui autonomia e que provecirc uma interface para um sistema arbitraacute-rio eou comporta-se como um agente humanordquo[1] Os agentes satildeo compostos porcaracteriacutesticas proacuteprias onde estas definem o agente sendo ele bombeiro poliacutecia am-bulacircncia ou civil O bombeiro tem como caracteriacutestica relevante a quantidade de aacuteguano tanque jaacute a poliacutecia os sensores para percepccedilatildeo dos materiais diversos que fazema obstruccedilatildeo nas ruas onde a sua funccedilatildeo eacute exatamente retiraacute-los para que estes natildeoatrapalhem os demais agentes a realizarem suas tarefas a ambulacircncia tem como ca-racteriacutestica o sensor auditivo esta eacute capaz de ouvir os gritos dos agentes civis e assimencontraacute-los para um futuro salvamento ver Figura 1
 Figura 1 Visualizador
 Os agentes humanoacuteides tambeacutem chamados de agentes locais tecircm a capacidade deatuar de modo direto sobre o ambiente e podem ser do tipo civil bombeiro poliacuteciae ambulacircncia Qualquer humanoacuteide tem a capacidade de se comunicar e movimen-tar no espaccedilo geograacutefico da simulaccedilatildeo cada agente possui capacidades especiacuteficasO agente civil representa uma famiacutelia ou indiviacuteduo viacutetima da cataacutestrofe que eventual-mente precisaraacute ser socorrida (pelo agente ambulacircncia) O agente bombeiro tem a ca-
 4
  pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
 Eacute atraveacutes deste que poderemos inserir novos agentes novos visualizadores e alterar
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  padrotildees de sensibilidade dos agentes cada um dos moacutedulos eacute responsaacutevel por umaatividade estas atividades satildeo Massa de ar em movimento que podem espalhar ofogo para outras edificaccedilotildees trafego de veiacuteculos e pessoas pelas vias comportamentode cada uma das equipes e civis
 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
 Tabela 1 Configuraccedilatildeo dos agentesEntidade Miacutenimo Maacuteximo
 Bombeiros 0 15Poliacutecia 0 15
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 Torre Central dos Bombeiros 0 1Torre Central da Poliacutecia 0 1
 Torre Central das Ambulacircncias 0 1Refuacutegios 0 5
 Pontos de Igniccedilatildeo 2 8
 6 Desenvolvimento
 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
 6
  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
 export http_proxy=httpA06usuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Acquire
 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
 apt-get update
 Precisaremos instalar o Terminal X para que o simulador funcione corretamente sendoque toda a programaccedilatildeo eacute voltada a este tipo de terminal sendo impossiacutevel a execuccedilatildeoem outro terminal sem que se altere a programaccedilatildeo original da versatildeo em questatildeoPara isso digite o seguinte comando
 apt-get install xterm
 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
 apt-get install ant
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  Realizando esta atividade o Java6 seraacute automaticamente incorporado ao sistema juntoao pacote ANT apoacutes esta instalaccedilatildeo acesse a pasta boot dentro da pasta descompac-tada da versatildeo 10 do simulador Com o terminal X apontando internamente a pastaboot digite
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pacidade de extinguir incecircndios em edifiacutecios manipulando as mangueiras para definiro acircngulo de saiacuteda e a quantidade de aacutegua O agente ambulacircncia representa a capaci-dade de salvamento de agentes humanoacuteides (inclusive outras ambulacircncias) Apenaso agente ambulacircncia tem a capacidade de socorrer qualquer humanoacuteide Um agentenatildeo humanoacuteide tambeacutem chamado de agente global representa uma organizaccedilatildeo deagentes humanoacuteides Essas organizaccedilotildees satildeo o quartel de bombeiros e a centralde ambulacircncias (dentre outros) Os agentes natildeo humanoacuteides satildeo representados porconstruccedilotildees e natildeo atuam diretamente no ambiente suas accedilotildees concretizam-se atra-veacutes dos agentes humanoacuteides de que satildeo compostos O quartel de bombeiros coleta eintegra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes bombeiro e os aloca de acordo comuma poliacutetica simples assim como a esquadratildeo de poliacutecias o faz A central de ambulacircn-cias coleta e integra toda a informaccedilatildeo enviada pelos agentes Ambulacircncia e os alocade acordo com uma poliacutetica simples assim como todos os agentes natildeo humanoacuteidesos fazem
 Atualmente o simulador possui moacutedulos compilados na linguagem C e Java Estesse conectam ao kernel ver Figura 2 que eacute responsaacutevel por controlar o ambiente desimulaccedilatildeo
 Figura 2 Kernel
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 As regras do campeonato RoboCupRescue consistem basicamente na versatildeo do si-mulador a ser utilizado geralmente entregue pela organizaccedilatildeo da competiccedilatildeo 4 mesesantes da mesma a quantidade de agentes em cada equipe pontos de igniccedilatildeo torresde comando de cada equipe aleacutem de refuacutegios como segue tabela 1 abaixo
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 Atualmente o simulador utilizado na competiccedilatildeo se encontra na versatildeo 10 este podeser encontrado no site
 httpsourceforgenetprojectsroborescue
 O simulador eacute capaz de inicializar todos os agentes em sua versatildeo baacutesica mas estesnatildeo receberam nenhum nuacutecleo de inteligecircncia artificial para que estes possam exe-cutar de maneira satisfatoacuteria a atividade a ele referida O desafio do Laboratoacuterio deInteligecircncia Computacional (LIC) do UnilesteMG eacute realizar o desenvolvimento e estudode um nuacutecleo de inteligecircncia artificial capaz de superar os limites jaacute estabelecidos emoutras competiccedilotildees O simulador obteve bons resultados durante a execuccedilatildeo da apli-caccedilatildeo grafica apenas em dois sistemas operacionais da distribuiccedilatildeo Linux estes satildeoKurumin Linux 80 e Ubuntu Informaccedilotildees sobre a instalaccedilatildeo e execuccedilatildeo do mesmo
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  satildeo de grande valor assim o acesso a estas informaccedilotildees eacute restrito uma vez que setrata de uma competiccedilatildeo mundial
 A instalaccedilatildeo procede da seguinte maneira Abra o shell do Linux precisaremos utilizaro apt-get para baixar alguns pacotes da internet para que o apt-get possa funcionarno Unileste vocecirc precisa passar seu usuaacuteriosenhaurl do proxy e porta a conectar
 Para isso primeiramente logue como root entatildeo abra o shell e digite o comando
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 HTTPproxy httpUSusuario-da-redesenha-da-rede102013128
 Entatildeo poderemos finalmente atualizar a lista do apt-get utilizando o seguinte comando
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 Durante alguns minutos o sistema operacional iraacute acessar a internet a procura dopacote de instalaccedilatildeo do Terminal X ao encontrar este executaraacute automaticamentea instalaccedilatildeo apoacutes o termino digite xterm Isso faraacute com que se abra outro shell decomando feche o outro e utilizaremos a partir deste momento apenas o Terminal Xpara dar continuidade ao processo de preparaccedilatildeo do sistema para a execuccedilatildeo dosimulador precisaremos instalar um outro pacote denominado ANT para isso digite
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