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1 INTRODUCAO

O Projeto FURGBOL € uma iniciativa do Nucleo de Automacgédo e Computacdo
(NAUTEC) da Universidade Federal do Rio Grande (FURG). O projeto visa estimular
a pesquisa em robdtica e a educacdo em aplicagcbes no campo da robdtica,
inteligéncia artificial, sistemas embarcados e teoria de controle. Os integrantes do
projeto desenvolvem robds que jogam futebol de forma autbnoma e cooperativa em
um time de rob6s?. Esse artigo apresenta o software desenvolvido para tornar os
robGs autbnomos.

2 METODOLOGIA E RESULTADOS

O grupo de integrantes do projeto atual foi inspirado e incentivado por
membros pertencentes a equipe anteriormente. Os novos integrantes do projeto
tiveram como principal fator motivador o intuito de aprofundar o0s seus
conhecimentos em areas relacionadas a robdtica (mencionadas anteriormente).
Assim, visando integrar contetdos tedéricos estudados nos cursos de graduagcao com
a pratica, os membros do grupo autores desse artigo optaram por trabalhar na area
de Inteligéncia Artificial (IA), pois a mesma € uma importante area de conhecimento,
podendo ser aplicada em uma variedade de problemas distintos. Além disso, a IA é
fundamental para possibilitar que qualquer maquina tenha certo grau de inteligéncia.

Em uma competicdo entre times de robés de futebol, na categoria Small Size
[1] (na qual o projeto atua) sdo dispostas cameras posicionadas em cima do campo
onde os robés competem. Os frames capturados pelas cameras séo, entao,
analisados para identificar a posicdo dos diferentes robés e da bola. Apds, um
software executado em um computador (software ndo embarcado no robd)
determina a proxima acdo que cada rob6 deve realizar para que, de forma
cooperativa, 0os rob6s possam ganhar o jogo. Este software utiliza técnicas de
Inteligéncia Artificial e planejamento de trajetérias (desvio de obstaculos,
cinematica). O software, entdo, envia os dados sobre as a¢des planejadas via radio
a um software embarcado nos robds, responsavel por controlar o hardware dos
mesmos.

1 - Os autores agradecem ao apoio financeiro - Apoio: PDE/FURG 2015 e Apoio: PDE/FURG 2014.
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Latino Americana e Brasileira de Robdética. Os autores agradecem ao apoio financeiro da Pro-Reitoria
de Assuntos Estudantis - (PRAE) - FURG que torna isso possivel.
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O software do FURGBOL (parte ndo embarcada) é dividida em trés modulos
principais: Rastreamento; Gerente de Dados; e Servidor de IA.

O Gerente de Dados trata as informacdes geradas pela SSL Vision (software
responsavel pelo tratamento dos frames captados pelas cémeras) e pelo SSL
Referee Box (arbitro eletronico) [1]. O Gerente de Dados lida com ruidos e atrasos
na informacgao. A fim de estimar posi¢cdes mais precisas para os robos e para bola,
foi implementado um filtro de Kalman [2]. Ap6s o processamento dos dados
recebidos, o Gerenciador de Dados envia informagdes para o médulo Servidor de IA.

O Servidor de IA é constituido de uma implementacéo adaptada da arquitetura
STP [3]. A arquitetura STP é uma abordagem multicamadas hibrida dirigida a
ambientes dinamicos e ndo estruturados. Com esta arquitetura, tem-se um
mecanismo que lida com metas de longo prazo, mas que também é capaz de reagir
a rapidas mudancas no ambiente. Para cada tatica de jogo empregada, é gerada
uma maquina de estados, na qual os estados representam as habilidades reativas
gue dependem da percepc¢ao do robé em uma instancia de mundo. O Servidor de 1A
possui um submoédulo de navegacdo que determina uma trajetéria livre de
obstaculos para o rob6 se locomover até suas posi¢cdes alvo. Para isso, é utilizado o
algoritmo ERRT [4] e uma estrutura KDTREE [5]. Os calculos geométricos utilizados
empregam a biblioteca CGAL [6].

O Rastreamento é responsavel pela visualizacdo do jogo em andamento, ele
também armazena todas as velocidades, estratégias e posi¢cdes dos robds durante o
jogo. Dessa forma, é possivel reproduzir o que ocorreu em um jogo, facilitando o
aprimoramento de estratégias de tatica.

3 CONSIDERACOES FINAIS

Este artigo apresenta uma viséo geral do projeto FURGBOL, focando na parte
de software e IA. Uma visédo geral da arquitetura do software foi apresentada. Como
trabalho futuro, pretende-se aprimorar os modulos do software, investigando o uso
de novas técnicas.
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