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Os robos autdbnomos estao sendo cada vez mais
requisitados para a relizacao de diversas tarefas que exigem
precisao e eficiéncia, tornando importante a busca por novas

solucoes de controladores que atendam a estas necessidades .

Um dos principais desafios em
robotica é a navegacao autonoma de robds,
dada a grande diversidade de ambientes e
caracteristicas, sendo o0s controladores os
responsaveis pela sua execucao, estes
recebem informacoes sensoriais, as analisam
e decidem a acao a ser executada.

O objetivo principal do projeto foi o estudo e
a sintese de controladores bio-inspirados, utilizando
sistemas classificadores baseados em regras, capazes
de navegar e evitar colisdbes em ambientes com
obstaculos.

., METODOLOGIA:
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O trabalho tirou proveito do e e
projeto anterior realizado pelo
bolsista, no qual houve a adaptacao
de um simulador, Khepera Simulator,
de coédigo aberto e que foi utilizado
para as simulacoes computacionais.

O simulador procura reproduzir
virtualmente as caracteristicas reais do robo
Khepera Il, fornecendo um ambiente com
obstaculos ajustaveis. Neste ambiente, o robd
deve navegar sem colisao e evitando mudancas
desnecessarias de direcao da trajetoria.

ConTRoLRoOR O controlador proposto € composto

por um cojunto de 30 regras, sendo que o
processo evolutivo opera sobre cada uma das
regras candidatas, até que se atinja o critério
— de parada, que foi limitado a 100 geracdes ou

a qualidade da solucao encontrada, valorada
P pelo menor numero e S o
%' de colisdes e maior |

2 & trajetoria retilinea. |
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O principal resultado obtido
foi o sucesso na sintese de
controles capazes de realizar a
tarefa de navegacao sem colisoes e
capazes de se adaptar a ambientes
desconhecidos a priori.

Para ilustrar os resultados '

obtidos durante os diversos
experimentos realizados, estao
apresentadas as trajetorias e
colisdes do robd antes do processo
evolutivo e ao final do mesmo.
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Os resultados obtidos comprovam a validade e eficacia dos
métodos empregados para o desenvolvimento de controladores

autonomos para robds moveis, apresentando também uma nova
ferramenta de simulacao para o desenvolvimento de

pesquisas e estudos no tema, aberta para a comunidade.




