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Projeto de Circuitos de Controle

* Aplicacoes :
» Veiculos Terrestres € Aéreos
* Educacao, Exploracao,

Resgate, Acessibilidade
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Controle Evolutivo: Objetivos

Projeto Automatico de Sistemas de Controle
Especalista
Motivacgao:
Reduzir erros de projeto em Ambientes
Desconhecidos e Dinamicamente Mutaveis
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Controle Evolutivo: Objetivos

Projeto Automatico de Sistemas de Controle
Especalista
Motivacgao:
Reduzir erros de projeto em Ambientes
Desconhecidos e Dinamicamente Mutaveis

Premissa mais importante:

—>Especificar o que é desejado do robd

- Sem definir como ele deve fazer
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Sistemas Multirroboticos
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S1s. Multirrob6tico: Descentralizado

Sistema
Evolutivo
Distribuido

Sistema Evolutivo Embarcado:

-- Populagido Real;

-- Controlador Embarcado;

-- Sistema Evolutivo Descentralizado;

-- Processo Evolutivo Continuo;

-- Evolug¢éo do Controlador e
Morfologia.
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Resgate - Acessibilidade
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Resgate - Acessibilidade
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Controle de Robos Complexos
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Enxames Roboticos

e Um Enxame € um
conjunto de Agentes que
se comunicam ¢

(direta ou indiretamente)

e (Coletivamente

resolvem um problema
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Enxames Roboticos

* Exploracao e procura por objetos
* Formacao de caminhos entre objeto € “ninho”

e Otimizac¢ao dos caminhos
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Enxames Robdticos

e Caracteristicas:
* Escalabilidade

* Descentralizacao

* Sem conhecimento
global do ambiente

* AG distribuido

na populacao
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SSC

13

i Q; ICMCZES2  UNIVERSIDADE DE SAO PAULO
SAO CARLO S@ INSTITUTO DE CIENCIAS MATEMATICAS E DE COMPUTAGCAQ

Labaratério de Computacdo Reconfiguravel



Sistemas Multirroboticos Aéreos

Cll=1=

Grupo de Interesse
em Sisvants e Aplicagdes

gisa.icmc.usp.br

&
- Facilidade de 0‘/@
integragcdo de
subsistemas
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Projeto
ARARARINHA

» Construgcdo Simplificada
+ Utiliza materiais comuns
. Bclxo custo




Sistemas Multirroboticos Aéreos

Cl=T=

Grupo de Interesse
em Sisvants e Aplicagdes

gisa.icmc.usp.br

Projeto
ARARARINHA:
Oficinas de construgdo
Treinamento de piloto )
Projeto Hw / Sw
Formacao técnica
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Sistemas Multirroboticos Aéreos

Cl=T=

Grupo de Interesse
em Sisvants e Aplicagdes

gisa.icmc.usp.br
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Projeto Mamangava:
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Radio Controle:

Missoes

Algoritmo Simulador: Flight Gear
Evolutivo

Parametros PID
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Sistema Robodtico Evolutivo

USE UNIVERSIDADE DE SAO PAULO

SAO CARLOS INSTITUTO DE CIENCIAS MATEMATICAS E DE COMPUTACAO

S$SC Departamento de Sistemas de Computagdo
Labaratério de Computacdo Reconfiguravel _



Sistema Robodtico Evolutivo

Sistemas de Computac¢ao Tradicionais

Universo de
Problema « Possiveis
Solucdes

- Tentar exaustivamente todas as possiveis solucoes e
escolher a mais adequada
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Sistema Robodtico Evolutivo

Universo de
possiveis
. . Solugées
Algoritmos Genéticos l

12 Grupo de
Solucdes

- Teste de um critério definido \Tom)bin/ag?

] ' melhor
e interrompimento do processo das melhores

. Solucd
quando uma solucdo aceitavel \/f&K
é produzida.

Problema 22 Grupo de

= Solugoes
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Sistema Robodtico Evolutivo

12 Grupo de
Agentes

Sistemas Evolutivos \/l/\

Combinacao dos
Melhores Agentes

- Teste de um critério definido \/l‘\

até que um desempenho aceitavel

Y

Ambiente

seja produzido. 20 Grupo de
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Sistema Robodtico Evolutivo

= Processo Evolutivo

Geracao aleatoria da
populacdo inicial de robds

Ambiente

Mutagao dos novos robos

l

T

Avaliacao da performance
de todos os robds no ——
ambiente

{ Fim

Geracgao da nova populacdo
de rob0s através de
crossover

T

Condicao de Nao
término do experimento

alcancada?

Selecao dos robds de
melhor performance
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Sistema Robodtico Evolutivo

Arquitetura do Rob6

-

-
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Posi¢ao e Velocidade e
Alcance dos . -
Sensores Configuragéo Manobras
da Rede Neural
("Instinto")
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Sistema Robodtico Evolutivo

‘ Rede Neural Arquitetura do Robd

o
\ > Motor1
’ Controlador —
/) > Motor2
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Sistema Robodtico Evolutivo

Processo Evolutivo:

L‘ Estacdo de Trabalho ‘ > ‘ Estacdo de Reproducao ‘—>
* Testar a habilidade e Selecdo dos Parceiros
de Executar a tarefa -- Canto de acasalamento

* Fitness * Troca de Cromossomos

* Reconfiguracdao dos Robos
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Conclusao

— A Computac¢ao Evolutiva Possibilita:

e A programacado automatica de sistemas complexos
e Adaptatividade X Inteligéncia

e Evolucdo Continua X Busca de Solugao
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Obrigado !!

“Sera a Vida Artificial possivel?”

s simoes@icmc.usp.br

|CMCES? UNIVERSIDADE DE SAO PAULO
SAD CARLOS INSTITUTO DE CIENCIAS MATEMATICAS E DE COMPUTAGAO
Departamento de Sistemas de Computagao
Laborator depth onfigur 27



