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Resumo

Soares, Bruno de Castro Bahia Alvarenga; Lucena, Carlos José Pereira
de. Um método e um framework para o planejamento empirico de
sistemas multiagentes auto—organizaveis. Rio de Janeiro, 2009. 77p. Dis-
sertacao de Mestrado — Departamento de Informética, Pontificia Universidade
Catolica do Rio de Janeiro.

Arquitetos de software tém optado cada vez mais por utilizar estratégias
auto—organizaveis para o projeto de sistemas descentralizados dinamicos e
adaptativos, capazes de executar sem a interferéncia do usudario, administrador
ou de outros sistemas. Esse processo de auto—organizagao muitas vezes resulta
em comportamentos emergentes imprevistos, resultantes da interacao entre os
agentes do sistema. Comportamentos emergentes podem ser tanto benéficos
quanto prejudiciais a execucao e organizacao do sistema. Por esse motivo, um
sistema multiagente auto—organizavel s6 sera utilizado em dominios de pro-
blema que envolvam qualquer tipo de risco — tais como industrias, hospitais,
equipamentos militares, etc. — se houver a possibilidade de garantir que ele
serd capaz de cumprir os seus objetivos de projeto. Entretanto, essa garantia
nao é simples de ser obtida, uma vez que é impossivel mapear todas as pos-
sibilidades de comportamento de um sistema modelado através da interacao
de agentes. Algumas abordagens ja foram propostas, mas suas aplicacoes nor-
malmente sao extremamente complexas. Portanto, este trabalho apresenta um
novo método para a verificacdo experimental de sistemas multiagentes auto—
organizaveis, evoluindo a técnica empirica de verificacao proposta por Kevre-
kidis e complementando—a através de uma abordagem autonomica integrada a
simplicidade da verificagao dos planejadores em tempo-real. Como resultado,
apresenta—se um framework para o projeto, verificacao e simulacao de sistemas

multiagentes.

Palavras—chave
sistemas multi-agentes; computacao autonomica; auto—

organizacao; verificacao; comportamento emergente;
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Abstract

Soares, Bruno de Castro Bahia Alvarenga; Lucena, Carlos José Pereira
de (Advisor). A method and a framework for empirical planning of
self-organizing systems. Rio de Janeiro, 2009. 77p. MsC. Dissertation —
Departamento de Informatica, Pontificia Universidade Catdlica do Rio de
Janeiro.

Software architects have been recently adopting self-organizing strate-
gies to design dynamic and adaptive decentralized systems capable of execu-
ting without interference from the user, from the administrator or from other
systems. This self-organization process usually results in unpredicted emer-
gent behaviors resulting from the interaction between the agents. Emergent
behaviors can be beneficial or harmful to the system execution and organiza-
tion. Because of this, multiagent systems will only be adopted into domains
that involve risk — like industries, hospitals, military equipments, etc. — if
one can guarantee that it will be able to fulfill its design goals. However, it
is not easy to guarantee this, since it is impossible to map all the possible
behaviors of a system modeled through agent interaction. Some approaches
have already been proposed, but their use is usually extremely complex. The-
refore, this work presents a new method for the experimental verification of
self-organizing multiagent systems, evolving the empiric verification technique
proposed by Kevrekidis and complementing it through an autonomic appro-
ach linked to the simplicity of the verification through online planners. As a
result, a framework for designing, verifying and simulating multiagent systems

is presented.

Keywords
multi—agent systems; autonomic computing; self-organization; verifi-

cation; emergent behavior;
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