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Introducgao

Este trabalho apresenta o desenvolvimento de
um sistema de robaotica evolutiva cujo proposito e
a evolucao do projeto morfolégico e
comportamental de rob6s moveis. A evolucao do
projeto morfologico € baseado em uma série de
pecas pre-definidas e um chassi onde essas
pecas podem ser encaixadas, Jja O0s
comportamentos sao desenvolvidos baseando-se
em uma estrutura de programacao inspirada no
modelo de subsuncao.

Objetivos

O objetivo deste trabalho € desenvolver um
modulo capaz de criar e evoluir a morfologia e
controle de rob6s. Modelar um conjunto de pecas
e conjunto de acoes do robd. Validar as solucoes
encontradas.

Metodologia

Este trabalho fez uso de algoritmos geneticos
que sao utilizados como téecnica evolutiva capaz
de criar e evoluir os robo0s. Arquitetura de
subsuncao € utilizada como forma de determinar
a trajetoria utilizada do robo. Ambas as tecnicas
foram desenvolvidas dentro da plataforma de
simulacao de rob6s moveis GrubiBots
(desenvolvida pelo grupo de pesquisa
GRUBI-UFLA). A plataforma utiliza a biblioteca de
fisica ODE (Open Dynamics Engine). Estudos de
Ccasos:

Caso 1: Evolui o controle do robé utiliza o
cenario 1.

Caso 2: Evolui a morfologia do rob6 utiliza o
cenario 1.

Caso 3: Evolui a morfologia e o controle do robo
utiliza o cenario 2.
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Figura 1: Cenarios Utilizados.
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Resultados e Conclusoes

Trés estudos de casos foram feitos. Dois dos
casos avaliaram a capacidade de criacao de
rob0s capazes de deslocar-se em um ambiente
com obstaculos. O outro caso avaliou a
capacidade de criacao de um rob0 capaz de
deslocar-se linearmente em um ambiente sem
obstaculos.
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