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1. “Dynamic Role Engine” e a Formacio de Agentes de Cooperaciao com o Algoritmo Robusto
de Tomada de Decisdo

S. Hamidreza Mohades Kasaei, S. Mohammadreza Mohades Kasaei, S. Alireza Mohades Kasaeli,
Mohsen Taheri

Resumo

Robocup ¢ uma competicdo internacional de multi-agente de investigacdo e relacionadas como
tema: Inteligéncia Artificial, Processamento de imagem, aprendizado de maquina, planejamento de
trajetoria de robds, controle e evitar obstdculos. Em um jogo de futebol de robos, o ambiente ¢
altamente competitivo e dinamico. Para trabalhar no ambiente em mutacdo dinamica, o sistema de
tomada de decisdo de um sistema de robo de futebol deve ter as caracteristicas de flexibilidade e
adaptag@o em tempo real.

Neste artigo vamos nos concentrar no campeonato “Middle Size Robot Soccer” (rob6 de futebol de
tamanho médio) (MSL). Neste trabalho uma nova hierarquico hibrido métodos fuzzy para tomada
de decisdo e selecdo de agdes de um rob6 de tamanho médio “Robot Soccer League” (A liga de
futebol de robds) (MSL) sao apresentados. Em primeiro lugar, o comportamento de um agente sao
introduzidas, aplicadas e classificados em duas camadas, os Comportamentos do Nivel Baixo e os
Comportamentos do Nivel Alto. Na segunda camada, um mecanismo de duas fases para a tomada
de decisdo ¢ apresentado. Na primeira fase, alguns métodos que sdo implementados 1til verificar a
situacdo do robd para executar os comportamentos necessarios. Na proxima fase, a estratégia da
equipe de formacdo de equipe, o papel do robo e do sistema de posicionamento do robd sdo
introduzidos. Uma abordagem ldgica confuso é empregada para reconhecer a estratégia da equipe e
ainda mais para dizer ao jogador a melhor posi¢do para se mover. Acreditamos que um mecanismo
de motor dindmico € necessaria para uma equipa de sucesso. O motor role dinamico e a formagao
de controlar durante o jogo ofensiva ou defensiva, nos ajude a evitar a evasdo de colisdo entre os
proprios jogadores para atacar a bola e evitar o obstaculo dos adversarios. Por fim, composta por
nosso algoritmo implementado no Robocup 2007 e 2008 e os resultados mostraram a eficiéncia da
metodologia introduzida. Os resultados sdo satisfatorios, que ja foi implementado com sucesso em
ADRO equipa RoboCup.

2. Extracdo logica da Estrutura Neo-Cortex

Ronald J. Swallow

Resumo

Por muito tempo o potencial pos-sinaptico de um neurdnio foi conhecido por ser uma correlaciao
cruzada entre um padrio de frequéncia de entrada axonal e sindptica excitatorio padrio de
resisténcia de for¢a de conexdo. A fim de correlagdes para ser uteis, que deve ser capaz de ser
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comparada e deve ser normalizado (covariancia das forcas de conexao deve ser constante ao longo
de todas as correlagdes). Uma rede de neurdnios biologicamente viavel foi estudada (N rede de
neurdnios excitatorios interagindo com um neuronio inibitério) e uma regra Pavlovian muito
simples utilizado para variacio de conexdo de forca (mesma regra para os neurOnios tanto
excititorio e inibitdria). A surpresa foi que os neuronios dessa rede sdo capazes de comparar as suas
correlagdes de uma forma normalizada. Além disso, a rede exibiu uma maior aprendizagem para os
padrdes de entrada de novos padrdes para a entrada de idade, justificando a unidade do curiosidade
de cérebro e reducao de plasticidade memoria permanente com a idade.

3. A relacao entre os examinados Inteligéncias Multiplas e os seus desempenho nas secoes de
leitura de TOEFL e IELTS

Minoo Alemi, Marzieh Bagherkazemi

Resumo

O presente estudo visa para investigar a relacdo hipotética entre as inteligéncias multiplas dos
examinandos e os seus desempenho nas se¢des de leitura de TOEFL e IELTS. A teoria das
inteligéncias multiplas do Howard Gardner sugere que a inteligéncia ndo ¢ uma capacidade unica e
exclusivamente inato, e ndo uma construgdo multipla, que ¢ parcialmente genética, e pode ser
cristalizado ou paralisado em mais de uma vida. Com base na teoria, existem oito tipos de
inteligéncia: linguistica, matematica, musical, corporal, espacial, intrapessoal, interpessoal e
naturalista, mas a lista ndo ¢ exaustiva. As inteligéncias multiplas de examinandos foram estimados
por meio de Midas, o avaliagdo para a escala de Desenvolvimento das Inteligéncias , desenvolvido
pelo Shearer (1994). Posteriormente, a deteccdo de viés para a se¢do de leitura de TOEFL foi
realizada em 90 participantes, e o subteste correlacionou positivamente com as inteligéncias
linguistica e 16gico. Pelo mesmo motivo, 89 dos 163 participantes do estudo foram incluidos na
analise da relagdo entre as inteligéncias multiplas de examinandos e o seu desempenho na se¢io de
leitura de IELTS, e este teste mostrou-se inclinado para as inteligéncias linguisticas e espaciais. As
implicag¢des preocupam a inadequagdo da definicao de proficiéncia na lingua. Além disso, os cursos
das instrugdo realizadas de medido e materiais de preparacdo das duas provas de proficiéncia,
TOEFL e IELTS, podem beneficiar dos resultados do estudo, sendo concebido de forma a
representar as inteligéncias que estdo positivamente correlacionados com o desempenho nos testes
em questao.

4. ECG através do Cardo de Som

Gheorghe Blioju

Resumo

Este artigo descreve um método econdmico para realisar um sistema compacto de monitorizar ECK,
usando um dispositivo eletronico and software. O dispositivo serd capaz de aumentar biosinais ¢
envia-los ao PC através do cardo de som. Também ele tera software dedicado a ter os sinais
recebidos e exibi-las na tela do PC.

5. Desenho e Implementa¢io de uma estrutura robusta e Fuzzy Rule-Based Motion Controller
para um Humanoid Soccer Robot

S. Hamidreza Mohades Kasaei, S. Mohammadreza Mohades Kasaei, S. Alireza Mohades Kasaei, S.
A. Monadjemi, Mohsen Taheri

Resumo

Este artigo descreve o desenho de hardware e software do tamanho de mitdo para os sistemas robds
humanoidas do Team Pérsia, em 2009. O robd tem 18 graus de liberdade atuados base Hitec
HSR898. Noés tentamos focar em areas como a estrutura mecanica, uma unidade de processamento
de imagem, o controlador do robo, Robd Al aprendizagem e comportamento. Este ano, a nossa
evolugdo para o tamanho de mitdo para o robd humandide inclui: (1) a concepgao e construgao da
nossa nova robds humandides (2) a concepcdo e constru¢do de um novo hardware e software do
controlador a ser usado em robds. O projeto ¢ descrito em duas partes principais: Hardware e
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Software. O software desenvolveu um aplicativo robé que consiste a pé do controlador, robd
movimento autdbnomo, independente de localizacdo base na visdo e filtro de particulas, Al local, a
trajetoria de Planejamento, Motion Controller e Network. O hardware consiste na estrutura
mecanica e do driver de placa de circuito. Cada robo ¢ capaz de caminhar, andar rapido, passe,
chute e drible quando pega a bola. O projeto ainda estda em andamento e alguns novos métodos
interessantes sao descritos na descri¢ao atual.

6. Modelagem e implementacio de Omnidirectional Robot Soccer com “Wide Scope Vision”
aplicado na Robocup-MSL

S. Hamidreza Mohades Kasaei, S. Mohammadreza Mohades Kasaei, S. A. Monadjemi, Mohsen
Taheri

Resumo

O objetivo deste trabalho € projetar ¢ implementar um rob6 de futebol de tamanho médio conforme
RoboCup liga MSL. Em primeiro lugar, de acordo com as regras do RoboCup, nés projetamos o
robd de futebol de tamanho médio, o robd auténomo de futebol proposta consiste na plataforma
mecanica, modulo de controle de movimento, o modulo de visdo omnidirecional, visdo frontal do
moédulo, modulo de processamento de imagem e reconhecimento, investigou-alvo posicionamento
do objeto real e coordenar a reconstrugdo, planejamento de trajetoria de robos, as estratégias de
concorréncia e evitar obstaculos. E este robd de futebol equipa o sistema de computador portatil e
circuitos de interface para tomar decisdes. Na verdade, o sensor de visdo omnidirecional do sistema
de visdo lida com o processamento de imagem e posicionamento para evitar obstaculos e seguir
destino. O algoritmo de contorno seguintes (BFA) ¢ aplicado para encontrar os aspectos mais
importantes do campo. Nos utilizamos o método de fusdo de dados de sensores dos parametros de
controle do sistema, a localizacao ea modelagem auto mundo. Uma visdo baseada em localizagao de
auto-¢ os sistemas convencionais de odometria sdo fundidos para selflocalization robusto. O
algoritmo de localizagdo inclui filtragem, partilha ¢ integragdo dos dados para diferentes tipos de
objectos reconhecidos no ambiente. Nas estratégias de controle, apresentamos trés modos de estado,
que incluem a estratégia de ataque, defesa de estratégia e estratégia Intercept. Os métodos foram
testados em campo muitos competi¢do Robocup - robots de tamanho médio.

7. Doencas do cérebro nas Sociedades da Mesopotamia

Piedad Yuste, Angel Garrido

Resumo

Na Mesopotamia antiga nem autdpsias nem bissec¢des foram praticados; os 6rgaos internos do
corpo humano eram conhecidas apenas a partir de inspe¢des ocasionais em ferimentos e lesdes. O
cérebro era considerado uma parte da cabega e ndo estava relacionado com a atividade mental.

8. Modular em oposicao a Unitario (Non-modular) pontos de vista sobre o Cérebro e a
Mente

Minoo Alemi, Parisa Daftarifard

Resumo

Este artigo visa para descrever os dois paradigmas distintos na medida em que os seus pontos
de vista em relacdo a aprendizagem em geral e a lingua em particular estdo em causa Alem
disso, tenta para discutir pontos de vista diferentes a partir dos falhas e elogios criada para cada
um de seus defensores e opositores. Portanto, a finalidade deste artigo ¢ a NAO afirmar
qualquer coisa em favor de qualquer opinido. No final, este artigo revisa as questdes de cérebro
e mente , bem como Modularidade e pontos de vista Nao - modularidade.

9. Algumas notas sobre de Inteligéncia Artificial como um novo instrumento matematica

Resumo
Angel Garrido
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A matematica ¢ um exemplo simples de Calculo de Predicados de Primeira Ordem. Por isso,
pertence ao Logica Monotonica aplicada. Assim, encontramos as limitagdoes de classica, logica
raciocinio e as vantagens do Fuzzy Logic e muitos outros novos instrumentos interessantes.
Apresentamos aqui alguns das mais utilisados instrumentos deste novo campo da matematica,
chamado Inteligéncia Artificial.
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