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Inteligência Artificial (IA)
❖ John McCarthy:  “A Ciência e Engenharia de produzir 

máquinas inteligentes”.

Aristóteles Alan Turing John McCarthy



IA: Campos



Parte 1: IA para Teste de Software



Por que Testar Software?
❖ Boeing 737 Max: dois acidentes (2018, 2019); 346 pessoas 

mortas.

Manoeuvring 
Characteristics

Augmentation System 
(MCAS)

Fonte: https://www.bbc.com/news/world-africa-47553174



Teste: Saídas Não Triviais

Fonte: https://www.theguardian.com/science/head-quarters/2016/sep/30/has-a-software-bug-really-called-decades-of-brain-imaging-
research-into-question



Modelagem de Sistemas Complexos
❖ Autômato Celulares: Vírus Influenza A.

Célula:

1.) Saudável = Verde;
2.) Infectada = Vermelha;

3.) Imune = Azul;
4.) Morta = Preta;

5.) Infectante = Laranja.
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Modelagem de Sistemas Complexos
❖ Autômato Celulares: Vírus Influenza A.

Código: mutantes de 2a. ordem.



Metodologia DaOBML
❖ Test  Data  Generation  and  Oracle  via  Knowledge  Base  and  Machine 

Learning (DaOBML).

❖ Técnicas de Geração de Dados de Teste: Teste de Interação Combinatória 
(TIC), Teste Baseados em Modelos (TBM), Teste Aleatório (TA).

❖ Processamento Digital de Imagens.

❖ Aprendizado  de  Máquina:  principal  componente  do  Procedimento  do 
Oráculo.



Metodologia DaOBML
❖ Geração de Base de Conhecimento.



Metodologia DaOBML

Procedimento do Oráculo:
Aprendizado de Máquina.



Avaliação Experimental

Melhor: Rede Neural Artificial Rasa (ANN).



Otimização

Roteamento de Veículos
Indústria Automotiva

Indústria Aeroespacial



Otimização em Teste de Software

❖ Testar  um  produto  de  software:  problema  de 
Otimização. 

❖ Objetivos de teste se assemelham a funções objetivo.

❖ Exemplo: Geração de Casos de Teste de Integração.



Método InMeHy
❖ Software  Integration Testing  via  Metaheuristics  and Hyper-heuristics 

(InMeHy).



Avaliação Experimental
❖ Quatro Meta-heurísticas avaliadas: 

❖ Algoritmos Evolutivos Multi-Objetivo: IBEA, SPEA2;

❖ Algoritmos Evolutivos para Vários Objetivos: NSGA-
III, MOMBI-II.

❖ Estudos de caso: softwares de geoinformática.



Avaliação Experimental

Melhor: IBEA.



Parte 2: IA para Veículos Aéreos Não 
Tripulados



Veículos Aéreos Não Tripulados (VANTs)

Aeromodelo (Drone): 
recreativo. 

Aeronave Remotamente 
Pilotada (VANT-ARP): 

comercial,
corporativo ou experimental.



VANTs

❖ Menos risco a vidas humanas.

❖ Baixo custo.

❖ VANTs Autônomos: Inteligência e Versatilidade. 



VANTs Autônomos: Navegação
❖ Sistema Inercial de Navegação (INS) + Sistema Global 

de Navegação por Satélite (GNSS/GPS).

Jamming: interferência no sinal 
GNSS.

Intencional ou Não Intencional 
(Anomalia Magnética do 

Atlântico Sul). 

Spoofing: sinais tipo GNSS para 
enganar o receptor.



VANTs Autônomos: Navegação
❖ Visão  Computacional  (Processamento  Digital  de 

Imagens).

Câmeras (Espectro Visível)

Câmeras Multiespectrais

Sensores LiDAR (Laser)
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Navegação via Visão Computacional
❖ Motivação:

❖ Falta de estudos para caracterizar diferentes técnicas 
de  filtragem  e  detecção  de  bordas  de  acordo  com 
diversos cenários;

❖ Ausência  de  um  sistema  inteligente  que  possa 
selecionar, automaticamente, a melhor combinação de 
técnicas de acordo com o cenário.



Navegação via Visão Computacional



Caracterização de Técnicas
❖ Combinações de Filtro, Detector de Borda, Similaridade: 2000.

❖ Voos: 

❖ Brasil: 32 m (baixo; mudança frequente de paisagens);

❖ Suécia: 60 m (médio; trajetória única, sem repetição);

❖ México  1:  70  m  (médio;  trajetória  em  zigue-zague,  repetição 
parcial);

❖ México 2: 45 m (médio; trajetória espiral, repetição total).  



Avaliação Experimental

Abordagem Autoadaptativa com
Rede Neural Artificial Profunda:

Melhor.

Abordagem Não Adaptativa.
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