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Descrição 

 

Grandes empresas automotivas estão investindo pesado no futuro da locomoção automotiva: carros autônomos.  

O grande desafio em desenvolver um carro que possa dirigir sozinho, sem nenhum risco de acidentes e de 

forma eficiente é o que move grandes centros de pesquisa mundo a fora [1,2,3] . Pesquisa em inteligência 

artificial, principalmente em formas de aprendizagem por reforço e continua são o que movem essa grande 

área de interesse. 

 

Atualmente, com o advento e popularização das técnicas de “deep reinforcement learning”, carros autônomos 

já são uma realidade em alguns cenários específicos. Um dos cenários que ainda estão bem atrás é o 

desenvolvimento de carros de corrida [4, 5]. Neste cenário, os carros autônomos tem que priorizar aspectos 

muito diferentes dos carros de rua. É necessário aprender, em tempo real, a lidar com variáveis como 

diferentes traçados, velocidade de entrada e saída de curvas e aprender a lidar com oponentes na mesma pista 

[6]. Todos esses desafios se traduzem em modelos computacionais que consigam mapear estados complexos 

em ações complexas em tempo real, lidando com um cenário altamente competitivo e multi-agentes. 

 

Nesse contexto, esse trabalho explorará técnicas de aprendizagem por reforço, baseadas em “deep 

reinforcement learning” e interações competitivas entre múltiplos agente. O candidato ideal deverá ter 

interesse em aprender a fundo os conceitos teóricos de redes neurais e interações competitivas. O trabalho será 

desenvolvido baseado na plataforma de competição “AWS Deep Racer” desenvolvida e distribuída pela 

Amazon [7]. 
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