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1. Introdugao

Para estudar a cooperagdo entre agentes moveis auténomos, vdo ter que repetir a
experiéncia de Becker et al. (1994). Eles demonstraram, com rob6s mdveis, que uma
tarefa global (aqui o agrupamento de pegas num sé conjunto) pode emergir a partir de
apenas algumas regras simples de interaccdo local. De facto, neste estudo,
observamos que a agregacdo de todas as pecas do ambiente acontece gracas a apenas
3 regras de comportamento dos robos.

2. Comportamentos dos robos e design experimental
Comportamento dos robés:

- Se encontrar um obstdculo: virar e continuar a andar.

- Se encontrar uma pega: apanhar.

- Se apanhar uma 32 peca: deixar as pecas todas no sitio, andar marcha atras, virar e
continuar a andar.

Design experimental:

- Configuracdo inicial:
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- Funcionalidades da interface:
e Slider de modulacdo da quantidade de rob6és.

* Plot de representacdo da evolugdo do numero de agregados em funcdo do
tempo.

¢ Melhorias vossas...

Para mais informacdes, ler o artigo da experiéncia de Beckers et al. (1994).

3. Implementagao

Para a realizacdo deste trabalho vamos utilizar o ambiente programavel de modelacdo
para simular a interaccdo entre agentes, NetLogo.

O trabalho n3o tem relatorio.
4. Plano de aulas
12 aula:

® Familiarizacdo com o ambiente de desenvolvimento através da realizacao dos
tutoriais do site de NetLogo.

* Inicio da implementagao do trabalho.
292 aula:

e Continuacdo da implementacao do trabalho.
32 qula:

* Acabamento da implementacdo do trabalho.
5. Bibliografia

- Estudo de Beckers et al. (1994):

- Site para realizar o download de NetLogo:

- Site para realizar os tutoriais de aprendizagem:
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