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-t INTRODUCAO:
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A crescente utilizacao de robos para a realizacao de
tarefas cotidianas evidencia a importancia e necessidade de
controladores que sejam precisos e eficientes, sendo a tarefa de
navegacao autonoma umas das mais relevantes e desafiadoras,
dada a sua complexidade.

Controladores sao o cerebro do robo,
recebem informacodes dos sensores, analisam
e decidem qual deve ser a acao executada.

Este projeto visou o0 estudo e
implementacao de controladores bio-
inspirados, utilizando técnicas de computacao
evolutiva e redes neurais MLP, capazes de
navegar e evitar colisoes em ambiente com
obstaculos.
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.y METODOLOGIA:

O trabalho teve inicio com o ‘ sl
estudo e a adaptacdo do software i
Khepera Simulator, de cédigo aberto,
a fim de incluir novas funcionalidades
como simulagao paralela, suporte a :
populagGes e processos evolutivos. T R SR

- O simulador procura reproduzir
n T ln N virtualmente as caracteristicas reais do robo
"‘"\ Khepera |l, fornecendo um ambiente com
obstaculos ajustaveis. Neste ambiente, o robd
deve navegar sem colisao e evitando mudancas
desnecessarias de direcao da trajetoria.

Cada rede neural MLP representa

— uma proposta de controlador e o
processo evolutivo opera sobre uma
populacao de redes neurais candidatas,

sendo o0 processo evolutivo dos

controladores realizado TN e
no simulador computacional até que o N _.iﬂ 3
limite de 150 geracdes seja atingido. e = N
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Para ilustrar os resultados ... ... e
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obtidos durante os diversos
experimentos realizados, estao
apresentadas as trajetorias e
colisdes do robo antes do processo
evolutivo e ao final do mesmo.
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AIem dISSO o graflco mostra
a evolucao do fitness meédio da
populacao e do melhor individuo ao
longo do processo evolutivo.
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Os resultados obtidos comprovam a validade e eficacia dos
métodos empregados para o desenvolvimento de controladores

autonomos para robds moveis. Como perspectiva futura, pode-se
implementar os controladores obtidos em robds reais do tipo

Khepera ll, além de se aproveitar o simulador adaptado para
auxiliar em disciplinas de robatica.




