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OBJETIVOS O objetivo é possibilitar no aluno uma compreensao dos principios e praticas dos
algoritmos distribuidos aplicados a agentes moveis, com énfase em enxames de
drones que tenham uma missdo comum. Os alunos aprenderao a projetar,
implementar/simular e avaliar algoritmos distribuidos para a coordenagao e
colaboragéao entre multiplos drones em ambientes dinamicos. Serdao abordados
desde os fundamentos tedricos até a aplicagéo pratica através de simulagdes
usando a ferramenta GrADyS Sim NG.

EMENTA ¢ Compreender os conceitos fundamentais de algoritmos distribuidos e

sistemas multiagente.

o Estudar as caracteristicas e desafios dos agentes méveis, especialmente
em contextos de enxames (swarms) de agentes voadores (drones).

e Desenvolver algoritmos distribuidos para coordenagao e comunicagao entre
drones visando uma missao comum (e.g. visitar certo numero de pontos em
uma regiao)

e Implementar algoritmos, simula-los avaliar desempenho e corretude dos
mesmos em ambientes simulados.

e Estudar a literatura e discutir casos de uso praticos e aplicagdes de
enxames de drones em diferentes dominios.

PROGRAMA Médulo 1: Introdugao a Algoritmos Distribuidos

e Aula 1: Conceitos Basicos de Algoritmos Distribuidos
o Definicdo e importancia
o Comparagao com algoritmos centralizados
e Aula 2: Modelos de Computagao Distribuida
o Modelos de comunicagao
o Sincronizagao e consisténcia
Médulo 2: Sistemas Multiagente e Agentes Moveis

e Aula 3: Fundamentos de Sistemas Multiagente

o Definigao e caracteristicas

o Estruturas de agentes e suas capacidades
o Aula 4: Agentes Méveis

o Desafios e oportunidades




o Exemplos de aplicagdes de agentes moveis
Médulo 3: Coordenagao de Enxames de Drones
e Aula 5: Teorias de Enxames
o Comportamento coletivo e emergente
o Algoritmos de enxame (ex: PSO, ACO)
e Aula 6: Comunicagao entre Drones
o Protocolos de comunicagao
o Desafios de comunicagao em ambientes dindmicos
Médulo 4: Desenvolvimento de Algoritmos Distribuidos
e Aula 7: Projetando Algoritmos para Enxames de Drones
o Estratégias de coordenagao
o Algoritmos de busca e mapeamento
e Aula 8: Implementagao Pratica
o Ferramentas e ambientes de simulagdo (ex: GrADyS SIM NG)
o Desenvolvimento de coédigo em Python
Médulo 5: Avaliagdo e Implementagao em Ambientes Diversos
e Aula9: Testes e Validagao de Algoritmos
o Meétodos de avaliagao
o Analise de desempenho e €ficiéncia
e Aula 10: Aplicagdes Praticas
o Estudo de casos em diferentes setores (agricultura, vigilancia, entrega)
Moédulo 6: Outros Topicos
e Aula 11: Aprendizado de Maquina para Enxame de Drones
o Integragéo de algoritmos de aprendizado
o Adaptagédo e evolugdo de comportamentos
e Aulas 12, 13 e 14: Apresentacgdes pelos alunos

AVALIAGAO Através de:
1. dois projetos praticos, de desenvolvimento e avaliagao de um algoritmo
distribuido) utilizando o simulador GrADyS-SIM, NG,
2. uma monografia sobre o algoritmo desenvolvido e seu desempenho.
3. apresentagado de um seminario.
(obs: ndo havera prova)
BIBLIOGRAFIA "Multiagent Systems: A Modern Approach to Distributed Artificial Intelligence" - G.
PRINCIPAL Weiss (Ed.)
Uma coletanea que discute sistemas multiagente e suas aplicagoes.
"Swarm Intelligence: From Natural to Artificial Systems" - Eric Bonabeau, Marco
Dorigo, Guy Theraulaz
Uma introdugéo aos conceitos de inteligéncia de enxame e suas aplicacoes.
"Robotics: Modelling, Planning and Control" - Bruno Siciliano et al.
Um livro que cobre os fundamentos da robética, incluindo controle de agentes
moveis.
“GrADyS SIM NG Documentation” — Thiago Lamenza
BIBLIOGRAFIA "Distributed Systems: Principles and Paradigms" - Andrew S. Tanenbaum, Maarten
COMPLEMENTAR | Van Steen

Um livro que fornece uma visao geral dos principios de sistemas distribuidos.
GrADyS SIM NG showcase -




