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INTRODUCAO

Esta monografia se baseia em uma breve visao sobre a historia e o conceito de Inteli-
géncia Artificial. Tentaremos retratar o assunto de modo conceitual sem valer do modo sensa-
cionalista de como a imprensa mundial a vem retratando, provocando na maioria das vezes,
um certo sentimento de rejeicdo por parte das pessoas.

A LA, estd muito mais préxima da nossa realidade do que muitos imaginam. Ela vem
para somar a forca da informatica facilitando e até substituindo trabalhos exaustivos de forma
"inteligente™ feitos até entdo por n6s humanos.

Alguns dizem com uma certa base de argumentos coerentes, que os avangos na |.A. é
0 inicio de uma evolucdo perigosa, que dependendo de seu sucesso, um dia, provocara total
dependéncia da humanidade as "maquinas inteligentes™ na solucdo de problemas e tarefas do
cotidiano, passando desta forma, o poder de "modelar o futuro™ para as maquinas.

Este tema é um assunto que nao nos cabe, agora, discutir com tanta sinergia, uma vez
que primeiro é necessario uma maior base de conhecimentos sobre o tema explorado a seguir
e também levar em conta opinides de outras pessoas. Seria de bom senso discutir entre alunos
e professores tal polémica em sala de aula ap6s a apresentacdo audio e visual deste.

Portanto nosso trabalho, no momento, visa o facil e breve entendimento através de
uma analise geral, de um tépico tdo explorado, muitas vezes erroneamente, no imaginario
popular por parte da midia, que é a Inteligéncia Artificial. Uma ciéncia relativamente nova,
mas que ja faz e inevitavelmente sempre fara, parte de nossas vidas devido ao seu grau de
utilidade.



CAPITULO 1- O QUE E INTELIGENCIA ARTIFICIAL?

"Inteligéncia Artificial é o estudo de como fazer os computadores realizarem coisas
gue, no momento, as pessoas fazem melhores".!

Inteligéncia Artificial € um assunto muito controverso, como toda ciéncia moderna.
Ela ndo s6 engloba os conceitos de computacdo, como também de psicologia, filosofia, entre
outras, para definir o que seria a inteligéncia.

Etimologicamente a palavra inteligéncia vem do latim inter (entre) e legere (escolher),
inteligéncia significa aquilo que nos permite escolher entre uma coisa e outra. Inteligéncia é a
habilidade de realizar de forma eficiente uma determinada tarefa. A palavra artificial vem do
latim artificiale, significa algo ndo natural, isto é, produzido pelo homem. Portanto, inteligén-
cia artificial é um tipo de inteligéncia produzida pelo homem para dotar as maquinas de algum
tipo de habilidade que simula a inteligéncia humana.

Denomina-se inteligéncia artificial ao ramo da ciéncia da computacdo que trata dos
meios de representar o conhecimento com simbolos - em lugar de nimeros - e que utiliza me-
todos heuristicos - ou regras aproximadas - para 0 processamento da informacédo. O principal
objetivo dessa disciplina é compreender a inteligéncia por meio da construgdo e programacao
de méaquinas que procuram imitar o raciocinio humano.

A maior parte das definicdes sobre Inteligéncia Artificial podem ser categorizadas em
Sistemas que:

Pensam como humanos - S&o sistemas que buscam resolver os problemas da mesma
forma que os humanos resolveriam, usando uma abordagem cognitiva. Esta abordagem se
baseia na aproximacéo dos modelos computacionais com técnicas experimentais da psicologia

na tentativa da construcdo de teorias precisas e detalhadas da mente humana.

1 Elaine Rich e Kevis Knight (1994)



Agem como humanos - S&o sistemas baseados no Teste de Turing (1950), de autoria
do britanico Alan Turing’s, e que foi desenvolvido para ser uma forma operacional de defini-
cdo da inteligéncia. Antecipou todas as grandes questdes da 1A (processamento da linguagem
natural, representacdo de conhecimento, automacdo do raciocinio, aprendizado de maquina).
"Um computador devera ser chamado de inteligente, se conseguir enganar um homem fazen-
do-se passar por outro humano™.

Pensam racionalmente - S&o sistemas providos de Inteligéncia Artificial que poderiam
perceber um determinado problema, resolver, e agir de acordo com sua solucdo tomada. S&o
sistemas baseados em raciocinio 16gico, pois possuem seus fundamentos centrados na forma
“correta" de pensar proposta por Aristoteles (Silogismos de Aristételes). E uma conexdo dire-
ta da matematica e da filosofia com a A moderna.

Agem racionalmente - S&o sistemas que visam ndo s6 conceber a forma correta de tra-
tar um problema, mas também analisar todas as formas de acéo, seja ela a melhor ou néo, o
que o torna um sistema mais flexivel e complexo do que o Pensamento Racional. Estes siste-

mas podem abranger todas as abordagens anteriores.

2 Turing



CAPITULO 2 - HISTORIA DA INTELIGENCIA ARTIFICIAL

A Inteligéncia Artificial ndo é recente, sua histdria inicia nos meados dos anos 40, onde
havia alguma pesquisa em torno de seqliéncias de estratégias (bélicas) e analise do funciona-
mento do cérebro com objetivos de formalizacdo de seu comportamento. Estes dois ramos de
pesquisa eram dissociados entre si, sem nenhuma preocupagdo com a construcao de uma Inte-
ligéncia Artificial. Buscavam-se, apenas, novas alternativas de utilizacdo do computador, ain-
da em projeto.

Mas, com o passar dos anos, foram sendo distinguidas duas linhas de pesquisa: uma bio-
l6gica, calcada em torno do funcionamento do cérebro e dos neurénios; e outra, fruto do estu-

do da cognicao, do raciocinio.

2.1 Anos 30

No final da década de 30, um engenheiro aleméo descobrira e patenteara uma maquina
de codificacdo de mensagens. As forcas armadas alemas compraram esse engenhoca aos mi-
Ihares e em plena segunda guerra mundial ela codificava todo o trdfego de mensagens. O no-
me dessa maquina era ENIGMA (méaquinas eletromecénicas produtoras de cédigos cifrados) e

por milagres da tecnologia, ela pode ser operada ainda hoje na Internet.®.

Os alemées tinham garantia do fabricante de que as comunicacdes eram seguras e 0 tra-
fego secreto corria solto. Do lado inglés, o governo, preocupado, criou um centro de cifragem
convidando a trabalhar nele os melhores matematicos disponiveis. O lider acabou sendo um
inglés de 30 anos chamado Alan Turing, que foi convocado pelo Servico de Inteligéncia bri-
tanico em 1939. Ele recebeu a incumbéncia de decifrar a Enigma e, nas melhores tradi¢des da
matematica inglesa, deu conta do recado maravilhosamente. Ele trabalhou sobre algumas i-

déias iniciais de um criptoanalista polonés que investigara a maquina no final dos anos 30.

¥ http://www.ugrad.cs.jhu.edu/~russell/classes/enigma
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Pois, a Pol6nia desconfiava ja fazia tempo que quando a guerra comecasse, ela ia ser a

"bola da vez". Nao deu outra, a guerra comecou exatamente |a.

2.2 Anos 40

Turing descobriu que precisava de ajuda para analisar as combinacgdes possiveis da E-
nigma e em 1943 ele projetou o primeiro computador da historia (ENIAC). Turing tomou
gosto pela coisa, sendo em 50, ele publicou um estudo (Computing Machinery and Intelligen-
ce, na revista MIND, 1950) que é considerado o nascimento da IA. Nesse estudo ele descre-
veu 0 assim chamado Teste de Turing para considerar um computador inteligente (ou néo).

Segunda guerra mundial - Houve a necessidade do avanco tecnoldgico para fornecer
mais instrumentos para o combate bélico. O dinheiro de pesquisas cientificas esta a disposicédo
dos cientistas que se preocupem em desenvolver mecanismos para a morte em massa, de mo-
do a fazer com que a guerra seja ganha pelo poder tecnoldgico. A maior arma idealizada na
época (que matava mais gente em menos tempo) era a bomba atdmica, mas para seu desen-
volvimento seria necessaria uma quantidade gigantesca de calculos, os quais deveriam ser
precisos. Neste contexto, e para que fosse possivel o calculo da bomba atémica, foi desenvol-
vido o computador. Como diz seu nome, uma maquina de fazer cbmputos (célculos).

Mas ndo somente para célculos, o computador foi utilizado também em outros recursos
voltados a morte: o planejamento de agdes estratégicas de exércitos, simulacdes do avanco de
tropas. Era possivel assim a elaboracdo automatica de diversas hipoteses de estratégias. Foi
entdo o inicio dos jogos por computador, utilizados também para situacGes mais reais além de
jogos de dama e xadrez... Eis ai o inicio da inteligéncia artificial tradicional, baseada em re-
gras.

Por outro lado, havia outro ramo de pesquisas interessado na realizacdo da representacéo
das células nervosas do ser humano no computador, uma vez que o cérebro é formado de neu-
ronios e € ele que realiza o processamento das informac@es do corpo.

Esta linha de pesquisas motivou o desenvolvimento de uma formalizacdo matematica
para o neurdnio, estabelecendo o neurénio formal. Esta formalizacdo permitiu a realizacao de
diversas concepcdes matematica sobre a forma de aprendizado dos neurdnios, ou seja, como
0s neurdnios armazenam informacdes. Isso derivou na década seguinte em modelos de redes

de neuronios artificiais.
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O primeiro trabalho de Inteligéncia Acrtificial foi creditado em 1943 a Warren McCullo-
ch e Walter Pitts. Eles propuseram um modelo artificial de cadeia neural, onde cada neurdnio
poderia assumir o valor de "verdadeiro” ou "falso"”, e qualquer fun¢do computavel poderia ser
computada por uma rede de neurdnios artificiais interligados. Ambos também sugeriram que
determinadas redes poderiam aprender.

Durante os anos seguintes, a Inteligéncia Artificial comecaria a dar seus primeiros pas-

s0s, através de pesquisas quase que isoladas visando o seu desenvolvimento.

2.3 Anos 50

Nesta década iniciou-se o estudo, na linha de pesquisa psicologica, da utilizacdo da 16gi-
ca de estratégia para finalidades matematicas, como a prova de teoremas. Iniciou-se também a
modelagem através de regras de producdo, regras estas baseadas na logica de predicados.

A introducdo da programacao através de comandos de logica de predicados proporcio-
nou um grande avango para a programacéo de sistemas que utilizassem esquemas de racioci-
nio. Dai foi possivel o aperfeigcoamento do que ja existia: jogos, aplicacfes matematica e Si-
muladores. E o avanco foi tanto que nos anos 60 houve uma euforia diante do potencial tecno-
I6gico vislumbrado.

Mas, passando a historia da linha bioldgica, esta década foi de grande sucesso dada a
implementacdo do primeiro simulador de redes neurais artificiais e do primeiro neurocompu-
tador. A partir do modelo matematico de MacCulloc e Pitts (1943) e da teoria de aprendizado
de Donald Hebb (1949), foi possivel nesta década a unido desses conhecimentos no modelo
de rede neural artificial chamado Perceptron.

Comegavam a surgir os primeiros centros de desenvolvimento da area, como o Carnegie
Mellon e o MIT. Os rumos da I.A. caminhavam agora para o desenvolvimento de sistemas
que pudessem aprender por si s e 0 aprimoramento da Teoria Logistica. Como no caso do
programa General Problem Solver (1957), um programa que desenvolvia Teoria
Logistica capaz de resolver uma vasta quantidade de problemas de senso comum.

Foi também nesta década que John MacCarthy organizou no verdo de 1956 um work-
shop abordando areas como redes neurais e teoria da automacédo. Na verdade, o conferencia
de MacCarthy em si ndo trousse nenhuma nova descoberta, mas serviu para apresentar todas
as grandes cabecas da &rea, umas as outras e introduzir a nomenclatura Inteligéncia Artificial

a0 mundo académico.
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Em 1958, aconteceu 0 maior impacto na historia da Inteligéncia Artificial moderna, o
surgimento da linguagem de programacédo de alto nivel desenvolvida por John MacCarthy,
chamada Lisp e que se tornou a linguagem dominante no desenvolvimento da I.A. . Sendo a

segunda linguagem de programacgdo mais antiga, a Lisp continua em uso até hoje.

2.4 Anos 60

Na linha biol6gica, prosseguiram os desenvolvimentos de conceitos relativos as redes
neurais artificiais com o aprimoramento do modelo Perceptron e o surgimento de uma varian-
te, o Adaline. Ambos tilizavam as mesmas idéias de rede, porém a logica de aprendizado os
diferenciava.

Para a linha psicoldgica esta década foi a descoberta da Inteligéncia Artificial. Utopica-
mente, 0s pesquisadores desta linha acreditavam ser possivel realizar tarefas humanas, tais
como 0 pensamento e a compreensdo da linguagem, através do computador. Realmente acre-
ditava-se ser possivel a reproducdo pura e simplesmente do raciocinio humano no computa-
dor.

Neste sentido, foi tentada a interpretacdo da linguagem no computador, tal como com-
preendida pelo ser humano. No impeto da racionalizacdo imposta pelo desenvolvimento de
suas pesquisas, acreditaram que apenas através do raciocinio seria possivel a interpretacao da
linguagem. Obviamente a linguagem humana ndo é fruto apenas da razdo, mas de todo o apa-
rato sensorial e l6gico do ser humano.

Por outro lado, em 1969, Marvin Minsky e Sigmour Papert publicaram um livro deno-
minado Perceptrons, o qual destinava-se a ridicularizar as pesquisas em torno das redes neu-
rais artificiais. Os autores sustentavam a hipdtese de que os modelos apresentados ndo tinham
sustentacdo matematica para terem credibilidade. Tiveram éxito na sua empreitada, levando

ao ostracismo os pesquisadores da linha bioldgica.

2.5 Anos 70

Para a linha biologica, esta foi uma década negra. Apesar disso, houve pesquisadores
que, por outros caminhos, chegaram a novas concepcgdes de redes neurais artificiais. Estas
concepgdes analisavam o aprendizado de informagdes como sendo fruto de uma unido das

potencialidades de redes de neurdnios interagindo entre si. Nasciam as redes neurais represen-
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tadas na forma de mapas cerebrais, onde ndo havia o aprendizado de um neurénio, mas de
toda uma rede, através do compartilhamento de recursos.

Ja na linha psicoldgica, estudos mais aprofundados demonstraram o ébvio: que néo seria
possivel a representacdo numa maquina dos estados mentais humanos responsaveis pelo pen-
samento. Ao menos naquele estado da tecnologia.

A saida para esta linha de desenvolvimento era dada por uma empresa: a Rand Corpora-
tion. Foi de sua equipe de pesquisa que partiram os sistemas especialistas, os quais foram res-
ponsaveis pela ampliagdo da Inteligéncia Artificial Tradicional.

Nos anos 70, o desenvolvimento da I.A. foi o advento do conceito de Sistema Expert. O
Sistema Expert interpreta estatisticas formulando assim regras para a solugdo de um proble-
ma. Sa0 0s mesmos conceitos de Sistemas Expert daquela época, que hoje sdo empregados
em programas de analise de credito atraves de redes neurais, e sistema
de apoio ao diagnostico de doengas em pacientes. Essas mutacdes de regras usadas nos Siste-
mas Expert, ndo sdo exclusividade desse tipo de programa. Tais conceitos ja haviam sido an-
teriormente estudados (1958) e resultaram no que hoje chamamos de Algoritmo Genético.
Conceito que sustenta que pequenas muta¢des no codigo podem
resultar num melhoramento de performance para qualquer tarefa simples. Foi nesta época
também, que surgiu o Prolog (1972), uma das linguagens de programacdo mais usadas hoje

em dia na |.A.

2.6 Anos 80

As redes neurais artificiais tiveram seu reconhecimento recuperado através do fisico
John Hopfield, que em 1982 provou ser possivel a simulacdo de um sistema fisico através de
um modelo matematico baseado na teoria das redes neurais.

Assim, em 1986, uma equipe de especialistas das mais diversas areas reuniu-se para va-
lidar as pesquisas em torno das redes neurais, possibilitando a volta da pesquisa nesta linha.
Uma das formas de recuperacdo do prestigio das redes neurais foi & proposta de um modelo,
chamado Backpropagation, que ampliava o potencial do Perceptron de modo a permitir a su-
peracdo das limitagdes do modelo primitivo.

Enquanto isso, na IA Tradicional, ampliavam-se as técnicas e aplicacGes dos sistemas
especialistas. Além disso, houve o interesse de trabalho conjunto com outras areas, tais como

interfaces inteligentes, sistemas de apoio a decisdo, controle de robos, etc.
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Os anos 80 foram a de abertura da Inteligéncia artificial ao mercado comercial. O que
antes estava apenas recluso a um nicho académico, agora se tornara parte do lucrativo da
computacdo no mundo capitalista. Com o sucesso dos programas de Sistemas Expert, sendo
vendidos a grandes empresas tais como a Boing e General Motors os programas baseados em
I.A. faturaram por volta de meio bilhdo de ddlares nesta década. Paralelo a tudo isto, veio o
desenvolvimento de uma padronizacdo da arquitetura da I.A. onde, ao contrario da grande
variedade de modelos usados na década de 70, a arquitetura mais usada tem sido a Hidden

Markov Models (HMMs), um método baseado em uma teoria matematica rigorosa.

2.7 Anos 90

Nesta década, as redes neurais tiveram uma explosdo exponencial de aplicacdes e de-
senvolvimento de modelos. Sao centenas de propostas de novos ou aperfeicoamento de mode-
los a cada ano, tal o interesse pela area. A partir dai, consolidam-se as redes neurais como
parte integrante do estudo da Inteligéncia Artificial propriamente dita.

Reconhece-se, também, que os paradigmas biol6gico e psicolégico sdo complementares
e necessarios para sistemas mais evoluidos. Desta forma, comecam nesta década a serem
construidos os chamados Sistemas Hibridos. Estes sistemas sdo a unido das concep¢des das
duas linhas de pesquisa, permitindo a construcao de grandes sistemas que pretendem abranger
uma forma mais completa de representagdo do comportamento humano. Ideal este da prépria

Inteligéncia Artificial.
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CAPITULO 3 - CAMPOS DE APLICACAO DA ILA.

Diversos sdo os campos de estudo dentro da A com o propdsito de capacitar a maqui-

na de possuir raciocinio, aprendizado e auto-aperfeicoamento. Alguns desses campos séo:

Reconhecimento de Padrdes - A capacidade de reconhecimento de padrdes permite
ao programa reconhecer a fala em linguagem natural, os caracteres digitados e a escrita (ex.:
assinatura). Esta € uma area importante, ja que quase tudo em nosso entorno é formado por
padrdes. Poderia citar diversos exemplos, mas fico com um bem recente: Foram instaladas
algumas cameras de captura de imagens em pontos de alto trafego em Curitiba. O Objetivo é
apenas reconhecer quais (e quantos) carros estdo trafegando. E um sistema parecido com o
das multas, mas apenas até a captura da imagem. No de multas, um ser humano 1€ a placa e
digita-a num computador qualquer. O sistema de captura automatica perscruta a imagem ate
localizar a placa e depois ele mesmo reconhece e apropria a placa. Londres usa um sistema
semelhante desde 1997 (http://www.cityoflondon.police.uk/levell/crime/auto_main.html), em
12 de abril de 2002).

Visdo de Computador - Busca desenvolver formas do computador trabalhar com a
visdo bidimensional e tridimensional. Alguns pesquisadores dizem que um computador que
ndo possua mecanismos sensoriais como visdao e/ou audicdo, dificilmente conseguiriam ser

tdo “inteligentes” quanto os humanos, pois ele ndo reconheceria todos os tipos de padrdes.

Processamento de Linguagem Natural - E o estudo voltado para a construgdo de
programas capazes de compreender a linguagem natural (interpretacdo) e gerar textos. A Ge-
racdo de linguagem Natural é a producdo de textos por um programa a partir de um contetdo
semantico representado internamente no proprio programa. Objetiva aperfeicoar a comunica-

céo entre as pessoas e 0s computadores.
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Programacéo de Jogos - E o estudo voltado para a construgio de programas de jogos
envolvendo raciocinio. Os jogos computadorizados sao um grande sucesso, ainda mais quan-
do exibem um tipo de inteligéncia capaz de desafiar as habilidades do jogador. O jogo de xa-
drez, por exemplo, foi utilizado para as primeiras experiéncias em
programacdo do raciocinio artificial, onde o computador se tornou capaz de analisar milhdes

de jogadas por segundo para tentar derrotar o adversario.

Robética - E o campo de estudo voltado para desenvolver meios de construir maqui-
nas que possam interagir com o meio (ver, ouvir e reagir aos estimulos sensoriais). O primeiro
robd industrial do mundo, batizado de UNIMATE, surgiu em 1962.

Aprendizado - a aprendizagem é uma atividade de resolucdo de problemas baseada no
conhecimento. O problema que o programa de aprendizagem deve resolver é a modificacdo
de outro programa, chamado de execucéo (por exemplo, um programa que joga damas), para
melhorar seu desempenho. No que respeita aos jogos, a execucdo € medida, em geral, pela

porcentagem de vitorias e derrotas.

Algoritmos Genéticos - Charles Darwin(1809 - 1882) escritor inglés escreveu o livro
Origem das Espécies,onde somente 0s mais capazes sobreviveriam. Este livro deu asas a ima-
ginacdo que gerou uma realidade, os algoritmos genéticos. Jonh Holland (1975) criou os algo-
ritmos genéticos, com objetivo de emular operadores genéticos (Mutacao e reproducao) simi-
lar ao observado na natureza. De maneira mais simples seria a criacdo dentro de uma maqui-
na, de uma populacdo representada por cromossomos, onde iriam evoluir, passar por uma

selecdo e gerar nova populagéo.

Programacéao Evolutiva - Lawrence J. Fogel (1960) criou este campo da IA, pareci-
dos com os algoritmos genéticos, todavia a importancia maior é dada a relacdo comportamen-
tal entre os parentes e descendentes. Simulada em programas, solugdes de problemas eram
conseguidas através de tentativas e transmitidas.

Ldgica FUZZY - (Conjuntos Difusos ou Logica Nebulosa) Estruturada por Lofti Za-
deh da University of Califérnia, no ano de 1965. Método que representa, modela e manipula

informagdes caracterizadas como incertas.
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Sistemas Baseados em Conhecimento - Especificos para implementar sistemas de

comportamentos inteligentes sobre especialidades dos humanos..

Raciocinio Baseado em Casos - Programas para varios setores que utilizam bibliote-
cas, nas areas de consultas e resolucdo de problemas.. Como exemplo temos o Sistema CA-
SEY, executando diagnosticos em pacientes cardiacos, tomando como base em dados de ca-

sos anteriores armazenados para diagnésticos.

Redes Neurais Artificiais (RNA) - Com varias denominagdes, podemos citar neuro-
computacéo, redes neurais, modelo conectista, paralelo distribuido, modelo de processamento,
sistemas neuromorficos e computadores biologicos. Sdo técnicas de aprendizado que possuem

0 cérebro humano como modelo.

Existem muitos outros campos de estudo que sdo englobados no desenvolvimento da
IA. Por ser uma ciéncia relativamente nova possui um potencial muito grande inexplorado,
certamente muitas outras areas de pesquisa e de aplicacGes deverdo surgir nas proximas déca-

das.
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CAPITULO 4 - GRUPO DE PESQUISAS ATUAIS

Nos dltimos anos tivemos um imenso avancgo nos pesquisas de Inteligéncia Artificial.
Atualmente temos diversos grupos de pesquisas no ramo de 1A, sendo que todos eles tém um
objetivo em comum, que é pesquisar técnicas de implementacdo de algumas caracteristicas
que até hoje foram desprezadas e que ndo estdo nos computadores.

Existem varias associacdes cientificas de IA que tratam de novas abordagens. Entre 0s
Grupos de Pesquisas Existentes, podemos citar o Grupo da Universidade de Tsukuba no Ja-
pédo, o grupo do Centro Europeu de Mecatrdnica na Alemanha, o grupo Lyon na Franca. A
linha atual de pesquisa mais desenvolvida é para a criacdo de rob6s que possam fazer tarefas
domeésticas. E ja temos, por exemplo, robds que limpam o chéo.

Nas varias ciéncias envolvidas, como por exemplo Filosofia, Linguistica, Neurologia e
Antropologia, ha duas vertentes: um grupo que é radicalmente contra a idéia de que se consi-
ga fazer uma méaquina com comportamento igual ao do humano e outro que defende que seria
facil fazer com os recursos atuais maquinas que fossem correspondentes ao que esperamos de
um ser humano.

No Brasil, podemos citar o ITA e a Unicamp como duas grandes Universidades que
contam com pesquisas no ramo da IA No ITA foram desenvolvidos rob6s mdveis para vigi-
lancia de ambientes, que consiste em um conjunto de robds que por troca informacgdes utili-
zando cameras, realizam vigilancia em ambientes internos ou externos. Na Unicamp, ha robos
que foram desenvolvidos por alunos que identificam e resgatam “humanos amigos”, que sdo
blocos de isopor coloridos para auxiliar o rob6 na identificagdo do interior de uma arena onde

ha “humanos inimigos” e outros robés que precisam enfrentar.
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CAPITULO 5 - EXEMPLOS DE APLICACAO

5.1 Sony AIBO

A capacidade de robds de se adaptar a estimulos externos é possivel devido a técnicas
gue permitem a um sistema artificial se adaptar em seu comportamento a estimulos externos
de maneira autbnoma. Este tipo de rob6 é chamado de equipamento adaptativo-inteligente, ou
seja se um robd estiver em uma nova situagéo, essa nova situagédo vai gerar novos dados e ele
vai acumular esses dados na memdria.

O cachorro-rob6 AIBO projetado pela Sony no Japao, tem varias capacidades que fo-
ram implementadas a partir desse avango do poder computacional. Por exemplo, eles sabem
quando o dono esta nervoso através de sensores que captam a vibracdo do som do coracdo que
de acordo com sua caracteristica, indica um estado.

O AIBO foi projetado para ser um amigo artificial. Com o Aibo € possivel brincar, fa-
zé-lo dancar ou olhar seu diario fotografico usando imagens tiradas com seus olhos-camera.
Dependendo da atencdo e carinho dado pelo dono o AIBO pode até se tornar um cachorro
mais feliz, a comunicacdo e a atencdo didria determinam como ele sera quando crescer, ou
seja, quanto mais se interage com o robd, mais rapido ele cresce. Lancado recentemente a
segunda versdo do AIBO, agora um gato-robd, o AIBO 2, quando primeiramente ligado, ele
ndo reconhece quase nenhuma palavra de seu dono, mas com o tempo o gato-rob6 consegue
reconhecer até 50 comandos distintos através de nossa voz.

O AIBO 2, possui uma camera digital integrada em seus olhos, possui vinte graus de
movimento e expressa seis tipos de sentimentos: felicidade, surpresa, tristeza, raiva, medo e

antipatia. Os sentimentos sdo expressos por movimentos, luzes e sons emitidos pelo robd.

5.2 Rede neural imita cortex humano e ativa primeiro ser humano virtual

As Redes Neurais Artificiais, visa, a partir dos componentes eletrénicos imitar os neu-

ronios bioldgicos de forma simples. O cérebro humano tem uma organizacao topoldgica, por-
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tanto ele pode ser visto como uma rede neural, ja que possui um monte de neurénios emenda-
dos uns aos outros. A organizacéo topologica do cérebro humano, faz com que haja conexdes
entre areas do cérebro especializadas na realizacdo de tarefas diferentes.

Os processadores existentes nos computadores atuais sao0 muito mais rapidos que o cé-
rebro humano para a transmissao de impulsos elétricos, porém ha uma diferenca que faz com
que o cérebro humano, seja melhor que as maquinas.

O Cérebro humano tem um alto grau de paralelismo, ou seja, ha conexdes maltiplas
em todo o cérebro e isso ndo ocorre no processador, ja que processadores trabalham com pro-
cessamento sequencial da informacdo. A solugdo de seres humanos aos problemas, € algo que
se constroi sempre, ele se adapta, permitindo a interacdo a novos ambientes. O cérebro huma-
no possui cerca de cem bilhdes de neurdnios e isso é impossivel reproduzir com a tecnologia
atual existente. Recentemente, uma “pessoa virtual” foi ativada em Junho de 2004.

O robd, esta em estagios iniciais de testes e tem como "corpo” um supercomputador de
processamento paralelo, rodando o programa CCortex sobre o sistema operacional Linux. O
CCortex € um sistema que tem como objetivo imitar a estrutura do cérebro humano, com uma
distribuicdo em camadas de redes neurais e detalhadas interconexdes.

O sistema roda em um supercomputador paralelo com mil processadores, um terabyte
de memoria RAM e duzentos terabytes de disco rigido. Com vinte bilhGes de neurénios e vin-
te trilhdes de conexdes, o CCortex € mais de dez mil vezes maior do que qualquer tentativa
anterior de replicar, parcial ou totalmente, as caracteristicas primarias da inteligéncia humana
e é o primeiro sistema neural a atingir um nivel de complexidade capaz de rivalizar com o
cérebro de um mamifero.

O ser virtual interage com 0s engenheiros por meio de uma tela de texto, lendo as ins-
trucbes dos operadores atraves de um teclado e respondendo diretamente na tela, de modo
muito parecido com uma sala de bate-papo. O Modelo Cognitivo Auténomo utiliza o cortex
associativo para desenvolver possiveis respostas antagonicas. Grandes populacGes de neuro-
nios competem por sua propria resposta até que o grupo mais forte venca os demais.

Quando um vencedor finalmente emerge, ele toma o controle motor da resposta. A
resposta "vencedora" é testada e entdo encorajada ou desestimulada, dependendo da sua vali-
dade. Os neurdnios tomam nota do resultado para futuras 'votacoes'.

Em ultima instancia, somente as melhores respostas sobrevivem ao processo.
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A capacidade de robds de se adaptar a estimulos externos é possivel devido a técnicas
que permitem a um sistema artificial se adaptar em seu comportamento a estimulos externos
de maneira autbnoma. Este tipo de rob6 é chamado de equipamento adaptativo-inteligente, ou
seja se um robd estiver em uma nova situagéo, essa nova situagédo vai gerar novos dados e ele
vai acumular esses dados na memoria.

O cachorro-rob6é AIBO projetado pela Sony no Japao, tem varias capacidades que fo-
ram implementadas a partir desse avango do poder computacional. Por exemplo, eles sabem
quando o dono est& nervoso através de sensores que captam a vibragdo do som do coracdo que
de acordo com sua caracteristica, indica um estado. O AIBO foi projetado para ser um amigo
artificial.

Com o Aibo é possivel brincar, fazé-lo dancar ou olhar seu diario fotografico usando
imagens tiradas com seus olhos-camera. Dependendo da atengéo e carinho dado pelo dono o
AIBO pode até se tornar um cachorro mais feliz, a comunicacdo e a atencdo diaria determi-
nam como ele sera quando crescer, ou seja, quanto mais se interage com o robd, mais rapido
ele cresce. Lancado recentemente a segunda versao do AIBO, agora um gato-robd, o AIBO 2,
guando primeiramente ligado, ele ndo reconhece quase nenhuma palavra de seu dono, mas
com o tempo o gato-robd consegue reconhecer até 50 comandos distintos através de nossa
VOZ.

O AIBO 2, possui uma camera digital integrada em seus olhos, possui vinte graus de
movimento e expressa seis tipos de sentimentos: felicidade, surpresa, tristeza, raiva, medo e

antipatia. Os sentimentos sdo expressos por movimentos, luzes e sons emitidos pelo robd.

5.3 Rede Neural permite que rob6 evolua durante o jogo

Engenheiros das Universidades de Utah e Carolina do Norte (Estados Unidos), traba-
Ihando conjuntamente, desenvolveram um sistema que permitiu que uma equipe de robdos
aprendesse a participar de um jogo e evoluisse durante a realizacdo da partida, cooperando

entre si a medida em que 0 jogo se desenrolava.

Dois times de pequenos robds dotados de cameras receberam um programa baseado
em redes neurais e foram postos em uma disputa de um jogo muito conhecido das criangas do
interior, chamado "bandeirinhas”. Nele, cada time deve tentar capturar a bandeira do outro

time, ao mesmo tempo em que defende sua propria bandeira.



22

Os cientistas conseguiram fazer com que os robds aprendessem a jogar sem a inclusao
de nenhum passo intermediario no programa. Apenas as metas foram programadas e 0s robés
conseguiram aprender todo o restante sozinhos como, por exemplo, desviar dos adversarios e

percorrer o labirinto do jogo.

Os robos, batizados de EVBOT ("EVolutionary roBOTs": rob6s que evoluem), basea-
ram todo o seu comportamento unicamente nas imagens obtidas por suas cameras de video,

sem nenhum outro sensor.

Os controladores neurais foram inicialmente selecionados em um torneio simulado em
computador. Baseando-se na informacédo de quem ganhava e quem perdia 0 jogo, 0s compor-
tamentos mais eficientes foram selecionados e implantados em robds reais. Os robds entao
continuaram o processo de aprendizado, propagando comportamentos mais eficientes para 0s

demais robos utilizando uma estratégia de mutacao e substituicdo de atitudes.

5.4 Tivo - asua TV a cabo inteligente

Atualmente temos 50-60 canais de TV Cabo, mas viremos a ter centenas de canais e
poderemos além disso fazer "download" de videos em arquivo que desejamos ver. Portanto o
numero de possibilidades de programa vai a crescer, e n0s ja nao teremos tempo nem pacién-
cia para procurar e escolher.

Todo mundo tem essa experiéncia, de chegar a casa e ter que ver as varias paginas de
jornal mais a revista da TV Cabo para saber o que vai estar passando.Este problema foi resol-
vido com um sistema dotado de inteligéncia artificial que ja esta no mercado que nos ajuda a
escolher programacdo permitindo explicitar do que gostamos informando o computador dos
Nnosso gosto.

Por exemplo, se estiver em pensar viajar para um certo pais, vocé estara muito inte-
ressado se aparecer um documentario sobre esse pais, e vai querer vé-lo. Ou entdo porque 0s
seus filhos estdo precisando estudar sobre um assunto para um trabalho escolar vai ter interes-
se em programas que tenha como contetido assuntos que abranjam aquele assunto,sendo assim
diremos ao nosso computador, que estara ligado a televisao, as nossas preferéncias e as nossas

regras e com isso 0s programas do seus interesse serdo selecionados ou até mesmo gravados.
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Temos hoje como exemplo disso a Tivo,uma empresa americana que ja dispdem deste
sistema acoplado a um aparelho de DVD dotado de inteligéncia artificial.O aparelho chega a

custar $200 com 140HTrs de gravacao + a assinatura de $12,95 por més.

5.5 Rob6 movido pela forca de muasculos bioldgicos

Um microrobd de silicio medindo apenas metade do diametro de um fio de cabelo
humano comecou a rastejar em um laboratdrio de Los Angeles, Estados Unidos, utilizando
pernas acionadas pela pulsacdo de células vivas de um coracdo de rato. Esta é a primeira vez
que tecido muscular vivo foi utilizado para movimentar uma micromaquina.

Este desenvolvimento tipicamente futurista podera levar a estimuladores nervosos
construidos com células musculares que irdo permitir que pessoas paralisadas respirem sem a
ajuda de respiradores artificiais. E a NASA, que esta financiando a pesquisa, espera que en-
xames de "musclebots"” - robds musculares - possam um dia ajudar a fazer a manutencdo em
espagonaves, tapando buracos feitos por micrometeoritos.

O aparelho consiste num arco de silicio de 50 micra de largura. Conectado ao lado de
baixo do arco, a equipe fez crescer um cordéo de fibras musculares de coragdo. E a contragéo
e o0 relaxamento desse tecido cardiaco que faz com que 0 arco se curve e se expanda para pro-
duzir o movimento de arrastamento do robd. E o musculo é abastecido por um nutriente sim-

ples de glucose em um disco de Petri.

5.6 iCat — Gato Robo

Quase todo mundo gostaria de ter em casa um pequeno robd-mascote, que pudesse a-
judar nas tarefas mais rotineiras. Embora a Sony ja tenha lan¢ado o Aibo h& vérios anos, nem
todos gostam de cdes. Para esses, a Philips langcou agora o seu iCat. O iCat € menos um rob6 e
mais uma interface que promete uma interacdo quase humana para que se possa executar tare-
fas como enviar e-mails, acessar as noticias do dia, selecionar suas musicas favoritas, fotos e

videos. Mas ele é capaz também de guardar sua casa. Ja pensou? - um gato de guarda?
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O iCat é o primeiro prototipo de um conceito que a Philips estd desenvolvendo, cha-
mado "Companheiro Inteligente", que ira funcionar como um acompanhante em casa e facili-
tar o acesso dos moradores as facilidades do mundo digital da mesma forma que o mouse fa-
cilita 0 acesso a um PC. Empregando tecnologias como reconhecimento de voz, viséo artifici-
al, robdtica e animatrénica, o iCat foi construido de forma a ter uma personalidade propria.
Ele interage com o usuario de forma natural, entendendo solicitacdes verbais, dando respostas

e reconhecendo rostos e objetos.

Apesar da ultima palavra em cada uma dessas tecnologias, o que realmente distingue o
iCat dos outros robds de companhia séo as suas "expressdes faciais". Quando perguntado so-
bre o paradeiro de um objeto, por exemplo, ele é capaz de indica-lo com um movimento de

cabeca. E, é claro, ele sorri, fica triste, preocupado...

O iCat, que ainda ndo esta a venda, ndo é um robd autbnomo: ele deve ser conectado a um PC
pela porta USB. Toda a sua inteligéncia esta em um programa rodando no computador, utili-

zando também o disco do PC para armazenar seus dados.

5.7 Novo chip daré aos robos viséo artificial quase humana

Pesquisadores estdo desenvolvendo uma nova tecnologia que podera dar aos robos a
capacidade visual que permitira que eles monitorem areas pobremente iluminadas e pilotem
veiculos em condi¢cdes ambientais extremas. Eles planejam construir um chip que elimine os
efeitos de uma iluminacdo arbitraria, permitindo que a visdo roboética saia de seus estreitos
limites atuais, funcionando bem apenas nas condi¢des controladas dos laboratérios e passe a

funcionar perfeitamente nas condic¢des de iluminacgéo erratica do mundo real.

Neste primeiro passo, 0s pesquisadores construiram um software que simula todo o
circuito do chip. O programa sozinho € capaz de descobrir detalhes escondidos em imagens de
areas sombreadas ou com iluminacdo frontal. As fotos mostram as imagens originais (a es-
querda) e as imagens resultantes do tratamento feito pelo programa (& direita). Da mesma
forma que as células do olho humano processam informacdes antes de enviar os sinais para o

cérebro, os pixels do novo chip "conversardo" entre si sobre o que eles estdo vendo. Eles en-
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tdo utilizardo esta informacdo para modificar seu comportamento e se adaptar a iluminacao,

captando informaces visuais mesmo em condi¢des de luz muito adversas.

Batizado de "Shadow Illuminator” (Illuminador das Sombras), o programa foi utilizado
para processar cerca de 80.000 imagens de lugares e objetos ao redor do mundo. Balaceando a
exposicao entre as imagens, retirando "ruidos™ e melhorando o contraste, ele revelou texturas
indecifraveis, exp0s individuos escondidos e descobriu até caracteristicas obscuras em chapas
de raios-X. O novo enfoque resolve um problema persistente nas cdmeras de visdo computa-
dorizada. Apesar de todo o cuidado com a velocidade de captura da imagem e outras configu-
racdes normais da fotografia, partes muito iluminadas da imagem ndo sdo captadas e partes
com sombras aparecem completamente escuras. A camera, ao invés de se tornar uma ferra-
menta, acaba se transformando em um problema.”A maioria dos problemas na visdo robética
pode ser resumida em ter-se muita luz em algumas partes da imagem e muito pouca luz em
outras," afirma Brajovic. "Mesmo assim nos precisamos da luz para mostrar os objetos em um

campo de visao."

5.8 Menor submarino do mundo é um rob6 autbnomo

Uma nova era de descobertas oceanicas, com aplicacdes potenciais indo da recupera-
cao de navios naufragados e da exploracdo mineral, até missdes de busca e salvamento, pode-
rd ser agora possivel gracas ao desenvolvimento do menor submarino autbnomo do mundo,
construido por engenheiros da Universidade Nacional da Australia. O submarino-rob6, bati-
zado de Serafina, tem 40 centimetros de comprimento, cinco propulsores e casco plastico que
envolve seus circuitos eletrénicos e as baterias recarregaveis responsaveis por sua alimenta-

céo.

O mini-submarino é capaz de navegar em uma velocidade bastante alta - cerca de um
metro por segundo - mas seu principal atributo é a grande mobilidade: ele pode flutuar, se
inclinar ou girar caso atinja algum obstaculo. Também importante, a equipe de engenheiros
preocupou-se em refinar o design para que o Serafina pudesse ser produzido ao menor custo
possivel - cerca de 1.000 ddlares australianos. Isto permitira missdes feitas por diversas uni-

dades, navegando em formacéo e atuando cooperativamente.
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"O Serafina foi projetado para ser autbnomo,” afirma Uwe Zimmer, coordenador do
projeto. Ele pode ser programado antes de ser colocado na agua e é forte o suficiente para ser
simplesmente arremessado do convés de um navio - eliminando a necessidade de equipamen-

tos especiais de langamento.

Os pesquisadores agora planejam melhorar a resisténcia do casco do Serafina, de for-
ma que ele consiga atingir profundidades de até 5.000 metros, levando uma série de sensores

uteis na exploracdo submarina e no monitoramento oceanico.

Mas, além das pesquisas, submarinos robés baratos e versateis sdo também de grande
interesse para equipes de salvamento que estejam trabalhando na localizacdo de navios ou
avides que caiam no oceano, companhias de seguros que desejam localizar cargas afundadas,

busca de depositos minerais e no monitoramento de cabos de comunicag@o submarinos.

5.9 Outros exemplos

Na computacdo a IBM langou um chip capaz de se auto-consertar, uma tecnologia que
consegue monitorar e ajustar suas funcgdes para melhorar sua qualidade, desempenho e con-
sumo de energia, sem a intervengdo do ser humano. A nova tecnologia combina algoritmos
especiais de software e microscopicos fusiveis elétricos para produzir um microprocessador
que pode regular e adaptar suas proprias acdes em resposta a alteragdes em suas condicdes
operacionais e nas demandas do sistema. Se um problema é detectado, a tecnologia inicia a-
cOes corretivas atuando sobre fusiveis elétricos simples, construidos no chip sem custos adi-
cionais significativos. Se o sistema de deteccdo de falhas verifica que um mal funcionamento
estd ocorrendo porgue circuitos individuais estdo rodando muito rapidamente ou muito lenta-
mente, ele pode "brecar” ou "acelerar" esses circuitos controlando as voltagens locais, por
meio dos micro-fusiveis.

Na robotica foi desenvolvido um sistema que permitiu que uma equipe de robés a-
prendesse a participar de um jogo e evoluisse durante a realizacdo da partida, cooperando
entre si a medida em que 0 jogo se desenrolava. Dois times de pequenos rob6s dotados de
cameras receberam um programa baseado em redes neurais e foram postos em uma disputa de
um jogo em que cada time deve tentar capturar a bandeira do outro time, a0 mesmo tempo em

que defende sua propria bandeira. Os cientistas conseguiram fazer com que os robds apren-
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dessem a jogar sem a inclusdo de nenhum passo intermediério no programa. Apenas as metas
foram programadas e os robds conseguiram aprender todo o restante sozinho como, por e-
xemplo, desviar dos adversarios e percorrer o labirinto do jogo. Os robds basearam todo o seu
comportamento unicamente nas imagens obtidas por suas cameras de video, sem nenhum
outro sensor. Os controladores neurais foram inicialmente selecionados em um torneio simu-
lado em computador. Baseando-se na informacéo de quem ganhava e quem perdia 0 jogo, 0s
comportamentos mais eficientes foram selecionados e implantados em robds reais. Os robés
entdo continuaram os processos de aprendizado, propagando comportamentos mais eficientes
para os demais rob6s utilizando uma estratégia de mutacdo e substituicdo de atitudes.

Para controle dos trabalhadores em uma empresa, foi lancado um cubiculo totalmente
fechado, capaz de bloquear o ruido e distragdes visuais quando alguém esta tentando traba-
Ihar, e abrir canais de comunicacdo quando esse alguém necessita liberar seu lado social é a
ultima invencéo de cientistas da Universidade de Queens, Canada. As paredes do cubiculo de
atencdo sao construidas de um material transldcido chamado "vidro da privacidade”, que con-
siste em uma placa de vidro com uma camada interna de cristal liquido. Cameras instaladas
no teto monitoram a "geometria social" entre os colegas de trabalho. Quando alguém com
"potencial de comunicacdo" é detectado, as paredes do cubiculo passam automaticamente de
opacas para transparentes, permitindo a interacdo visual. Tudo analisado pelo computador
tendo em vista, as funcbes que o trabalhador tem que desempenhar e suas tarefas agendadas.

O programa de computador também ndo ird considerar se o trabalhador, quer ou ndo
falar com aquele alguém com "potencial de comunicacdo". Sera exposi¢do automatica instan-
tanea. Os trabalhadores utilizardo fones de ouvido especiais que cancelam os ruidos ambien-
tais. O cubiculo essencialmente cria uma realidade mediada pelo computador. Ele amplia os
sentidos do usuario removendo objetos que possam distrai-lo.Em ultima instancia, 0 compu-
tador controla os mecanismos de atencdo dos trabalhadores, permitindo que o cérebro concen-

tre energia onde ele sera mais efetivo.
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CAPITULO6-0OFUTURO E A LA.

Assim como os computadores e o celular mudaram radicalmente o estilo de vida dos
seres humanos nos ultimos 20 anos, no proximo século serdo os robds e os agentes das princi-
pais transformacGes comportamentais no planeta. A previsdo, apesar de ainda distante da rea-
lidade vivida pela maioria das pessoas, deve ser levada em conta quando se toma o Japéo co-

mo paradigma.

De acordo com autoridades do pais asiatico, em 2015 todos os domicilios japoneses te-
rdo ao menos um robd. Robds recepcionistas capazes de formular respostas verbais e até faci-
ais através de um avancado sistema de reconhecimento de voz, humanoides que dancam e
tocam instrumentos musicais € uma cadeira de rodas futurista que transforma o passageiro

numa espécie de cyborgue com “super-poderes” de locomocao.

6.1 O que vem por ai

As autoridades japonesas batizaram extra-oficialmente 2005 como o 'ano do robd' - e
seres humanos interagiram com eles na World Expo 2005, realizada em Nagoya. No local, de
175 hectares, cerca 15 milhGes de visitantes conheceram alguns dos exemplos futuristicos
mais altamente desenvolvidos da inteligéncia artificial japonesa. No evento, um robd miniatu-
ra amarelo Wakamaru, da Mitsubishi Heavy Industries, deu boas-vindas e informacdes aos

visitantes em quatro linguas.

Um trio de rob6és humandides de Sony, Toyota e Honda dancaram e tocaram instru-
mentos musicais na cerimdnia de abertura. Criancgas ficaram aos cuidados de uma baba-robd -
a PaPeRo da NEC - gue reconhece o rosto de cada crianca e telefona de um celular para os

pais, em caso de emergéncia.
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Os analistas dizem que o Japdo lidera o mundo no langamento de uma geragéo de ro-
b6s para consumidores, que vai mudar o estilo de vida dos seres humanos mais radicalmente

do que o computador ou o telefone celular.

Deficientes fisicos terdo um robé-cadeira de rodas, em uso na cidade de Kitakyushu,
onde trafegam por cruzamentos de transito e calgcadas usando um sistema de posicionamento
global e chip de circuito integrado. Em junho, os visitantes da Expo entrardo numa sala robo-
tizada - uma visdo de um futuro mais distante, 2020, quando bastara falar uma Unica palavra
para a porta da geladeira se abrir, permitindo que um robd assistente sirva a pessoa da bebida
de sua preferéncia. 'No Japdo, atingimos um ponto de grande revolugéo no uso da tecnologia
robdtica. Como resultado, nossa sociedade muda.Tudo isso tem a ver com a inteligéncia arti-
ficial. Com a criacdo de alguma coisa que ndo é humana, mas que pode ser de ajuda aos seres

humanos. Esse futuro esta ocorrendo aqui e agora.*

Embora empreguem nova tecnologia, muitos rob6s ainda sdo vistos como meras novas
interfaces - meios mais amigaveis para o usuario combinar as formas existentes de acessar a

internet ou contatar entes queridos por meio de redes de telefonia celular.

Na busca por inteligéncia artificial, os Estados Unidos talvez estejam tdo adiantados
quanto o Japdo. Mas, lembram os analistas, o enfoque americano é em aplicagcdes militares.
Em contraposicdo, no Japdo, investem-se bilhdes de ddlares em robds para o dia-a-dia das

pessoas, na dire¢do de uma chamada 'Era do rob6'.

Este mundo visto no mundo da TV e ha muito esperado - pense nos Jetsons ou em
Blade Runner — podera exisitr, com robds recepcionistas, porteiros, trabalhadores de hospitais,

guias, animais de estimacao, etc.

* Kazuya Abe, alto funcionério do Nedo, instituto nacional encarregado de coordenar a pesquisa e o desenvolvi-

mento da ciéncia.
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CONCLUSAO

A Inteligéncia Artificial, que para a maioria das pessoas € um assunto futurista e longe
da sua realidade, vista apenas em filmes de ficcdo cientifica, esta cada vez mais presente no
nosso dia a dia. A A ja esta dentro das nossas vidas e faz parte do cotidiano de muitas pesso-
as, desde simples jogos que nds entretém até complexos sistemas de defesa militar que prote-
gem 0s paises mais ricos do mundo.

Além disso, hoje em dia ha um nimero muito grande de projetos em andamento nessa
area nos mais diversos setores, como: robdtica, jogos, agentes inteligentes, visdo artificial,
sistemas tutores inteligentes, processamento de linguagens naturais, redes neurais artificiais,
etc. Temos alguns exemplos disso no Brasil como a Unicamp com um projeto de robds de
resgate e 0 ITA que desenvolve um projeto com robds moveis para vigilancia de ambientes.

Porém, a IA de hoje ainda se depara com muitos problemas aparentemente impossi-
veis de serem resolvidos. Seria possivel descrever com base de dados as emog¢Bes humanas?
Como sentir medo, raiva, amor, 6dio? Como a maquina pode aprender? Perguntas como estas
nos mostram que obter inteligéncia em maquinas é realmente complexo. Para que seja possi-
vel reproduzir emocgdes humanas € necessario entendé-las e descrevé-las com clareza. Para
gue as maquinas aprendam € necessario saber como o ser humano aprende.

Onde a A vai chegar s6 saberemos com o tempo, 0 que podemos dizer hoje é que a IA
estd em pleno crescimento, com projetos no Brasil e no mundo, e que a cada ano muitas des-

cobertas importantes sdo feitas e ainda serdo feitas muitas outras.
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