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Estrutura da ApresentaçãoEstrutura da Apresentação
�� IntroduçãoIntrodução
�� Concurso Concurso MicroMicro--RatoRato
�� Descrição do Simulador Descrição do Simulador CiberCiber--RatoRato
�� Concurso Concurso CiberCiber--RatoRato
�� ConclusõesConclusões
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Robos Virtuais  “Perdidos” num Labirinto
Ciber-Rato
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Micro-Rato
O que e ?
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Micro-Rato
O que e ?
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Micro-Rato
O que e ?

�� Concurso de Robótica Móvel para robôs Concurso de Robótica Móvel para robôs 
autónomosautónomos

�� Organização da Universidade de Aveiro Organização da Universidade de Aveiro 
(DETUA)(DETUA)

�� 7 Edições já realizadas (8ª edição no dia 23 7 Edições já realizadas (8ª edição no dia 23 
de Maio de 2003) de Maio de 2003) –– (de 1995 a 2002)(de 1995 a 2002)

�� PequenosPequenos robôsrobôs: 300x300x400mm (: 300x300x400mm (CxLxACxLxA))
�� Mais Informação: Mais Informação: http://microrato.ua.pthttp://microrato.ua.pt
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Ciber-Rato
O que e ?
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É a Modalidade de É a Modalidade de SimulaçãoSimulação do do 
Concurso MicroConcurso Micro--RatoRato da da 
Universidade de AveiroUniversidade de Aveiro

As equipas constroem o algoritmo As equipas constroem o algoritmo 
de controlo de controlo (em C, C++ ou (em C, C++ ou DelphiDelphi)) que que 
comanda um robô virtualcomanda um robô virtual

Objectivo Resolver um Labirinto

Ciber-Rato
O que e ?
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Como funciona ?

Simulador

Visualizador/
Painel de Controlo

Agente

Agente

Agente

Agente
Start/Stop

Posição

Sensores

Motores

Ciber-Rato
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S imulador
Ciber-Rato

Implementa labirinto virtual

Implementa corpo virtual do robô

Coordena movimento dos robôs no labirinto em 
articulação com agente

Desempenha o papel de juiz virtual da prova:
� Controlando tempo de prova
� Aplicando penalizações
� Calculando as pontuações
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O robo virtual

Ciber-Rato
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S imulador <-> Agente
Ciber-Rato

Simulador Agente

Envia percepções Recebe percepções

Toma decisões

Efectua movimento

Recebe acções Envia acções

Tem po é 
d isc re t o
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Ciber-Rato 2003
Visualizadores (2001 e 2002)
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Ciber-Rato
Visualizador / Painel de Controlo
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Ciber-Rato
Provas realizadas (2001) 23 de Maio

Equipas: 4 a correr em Windows e 1 em Linux

Manga 1

Manga 2 Final
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Ciber-Rato
Provas realizadas (2002) - 26 de Abril

Equipas: 5 a correr em Windows e 8 em Linux

Proveniências: 2 de secundárias, 5 de politécnicos e 6 
de universidades 

Manga 1 Manga 2 FinalManga 3
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Ciber-Rato 2003

CONCORRAM

Novos desafios: labirintos maiores, regresso ao ponto 
de partida, erros maiores, eliminação da bússola

Novas ferramentas: simulador e visualizador em 
ambiente Windows

http://microrato.ua.pt

(http://www.ieeta.pt/robocup)

LIACCLIACC--FEUPFEUP Luís Paulo Reis / 2003Luís Paulo Reis / 2003 Slide Nº Slide Nº 1818

�� FerramentasFerramentas
–– Simulador Simulador LinuxLinux / Windows/ Windows
–– Visualizador Visualizador LinuxLinux / Windows/ Windows
–– Agente Reactivo SimplesAgente Reactivo Simples
–– Agentes DeliberativosAgentes Deliberativos
–– Editor de MapasEditor de Mapas
–– Interface para Interface para PrologProlog

Ciber-Rato 2003
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Ciber-Rato 2003
S ensores  dos Robôs Virtuais
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Ciber-Rato
Actuadores e Botões
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�� Área de jogo 17.5x17.5mÁrea de jogo 17.5x17.5m
�� Paredes Altas e Baixas com Paredes Altas e Baixas com 

disposição desconhecidadisposição desconhecida
�� Posições de Partida Posições de Partida 

DesconhecidasDesconhecidas
�� Área de chegada negra (raio Área de chegada negra (raio 

mínimo de 1.5m) com farol no mínimo de 1.5m) com farol no 
centrocentro

Ciber-Rato 2003
Regras - Labirinto
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�� Objectivo: Chegar do ponto de partida à Objectivo: Chegar do ponto de partida à 
área de chegadaárea de chegada

�� Tempo limite: 3 minutosTempo limite: 3 minutos
�� Mangas com 3 robôsMangas com 3 robôs
�� Penalizações de 10 segundos por choques Penalizações de 10 segundos por choques 

(com as paredes e com os outros robôs)(com as paredes e com os outros robôs)

Ciber-Rato 2003
Regras - Competição
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Ciber-Rato
Instalação

LIACCLIACC--FEUPFEUP Luís Paulo Reis / 2003Luís Paulo Reis / 2003 Slide Nº Slide Nº 2424

Ciber-Rato
Modelo de Programação
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Ciber-Rato
Modelo de Programação

Leitura dos Valores dos Sensores:

LIACCLIACC--FEUPFEUP Luís Paulo Reis / 2003Luís Paulo Reis / 2003 Slide Nº Slide Nº 2626

Ciber-Rato
Modelo de Programação

Actuação e Controlo da Prova:
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Ciber-Rato
Modelo de Programação

Envio de mensagem com a seguinte estrutura para 
a porta 6000 do simulador:
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Ciber-Rato
Modelo de Programação

Sensores e Actuadores:
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�� Tempo DiscretoTempo Discreto
�� Movimento SimplesMovimento Simples

�� Colisões SimplesColisões Simples
�� Valor dos Sensores inversamente Valor dos Sensores inversamente 

proporcional à distânciaproporcional à distância
�� Ruído uniformeRuído uniforme

Ciber-Rato
Aproximações do S imulador
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�� Como definir a arquitectura de controlo do robô?Como definir a arquitectura de controlo do robô?
�� Comportamentos básicos?Comportamentos básicos?

–– Seguir parede? Seguir farol? Procurar farol? Vaguear? Seguir parede? Seguir farol? Procurar farol? Vaguear? 
Iniciar? Passagem Estreita? Finalizar?Iniciar? Passagem Estreita? Finalizar?

�� Algoritmos de navegação em ambientes Algoritmos de navegação em ambientes 
conhecidos/desconhecidos?conhecidos/desconhecidos?

�� Estratégia de mapeamento?Estratégia de mapeamento?
�� Método de resolução do labirinto?Método de resolução do labirinto?
�� Estratégia de controlo do robô?Estratégia de controlo do robô?
�� Tratamento sensorial (cuidado com os erros)?Tratamento sensorial (cuidado com os erros)?

Ciber-Rato
Alguns Desafios
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�� Arquitectura Arquitectura 
de um de um 
agente:agente:

�� CiberCiber--FEUPFEUP

Raciocínio -
Módulos Gerais

Envio da Acção

Actualização do
Estado do

Mundo

Conhecimento /
Estado do

Mundo

Objectivos

Percepção Mundo - Simulador Acção

Interpretação da
Percepção

Comportamentos

Selecção da
Acção

Humano

Decisão
Best-Path

Decisão
Human-Control

Predição do
Efeito da Acção

Interface Gráfica

Decisão
Reactive-Cycles
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