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Introducao

Contextualizacdo: Aplicacdao Planejamento de Rota
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Figura 1: Cenério ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Introducao

Contextualizacdo: Aplicacao Planejamento de Rota
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Figura 2: Cenério ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Introducao

Contextualizacdo: Aplicacao Planejamento de Rota

Regido
Penalizadora

Figura 3: Cenério ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Introducao

Contextualizacdo: Aplicacao Planejamento de Rota

Regido Bonificadora

Figura 4: Cenério ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Introducao

Contextualizacdo: Aplicacao Planejamento de Rota
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Figura 5: Cenério ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Introducao

Contextualizacdo: Aplicacdao Planejamento de Rota

. Conn

Cenario ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos

in — Mulher Peixe
Sereia = TR + =5
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos

Terminologia
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Populacao: Conjunto de individuos

Individuo: E uma solucdo do problema

Representacao do Problema: Binaria ou continua

Funcao de Fitness: Forma de avaliar as solucGes geradas
Tipo da Funcao: Maximizacao ou minimizacao

Selecao: Consiste em selecionar os individuos para reproducio
Crossover: S3o escolhidos dois individuos para se reproduzirem
Mutacado: Pequena alteracdo no individuo gerado

Elitismo: Copia os melhores individuos para a nova populacdo

Critério de Parada: Decisao de quando parar o algoritmo genético

Numero de Geracdes: Quantidade de populaces geradas pelo AG
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos Evolutivos

Algoritmos Genéticos
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Metodologia

Algoritmo Genético Multi-Populacional
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Figura 7: Estrutura hierdrquica em arvore dos individuos.
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Problema Abordado

Contextualizacdo do Problema

Figura 8: Cenério ilustrativo para o planejamento de rotas.
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Problema Abordado

Estratégia de Construcdao de Mapas
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para Voo
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Figura 9: Estratégia de construcdo de mapas.
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Problema Abordado

Tipos de Regides Modeladas e Falha Critica

@ Regido N3o Navegavel (¢n)
@ Regido Penalizadora (¢p)
© Regizo Bonificadora (¢p)
@ Regiso Restante (¢,)

Infeio
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Problema Abordado

Formulacao Matematica

Parametros:
° P = {le,Zq%j...,Z(Lle}: Conjunto de regides com j € {n, p, b, r}
Zj,j: i-ésima regido do conjunto ®;
Co,: Custo de pousar no conjunto ®;
T: NaGmero de passos de tempo para pousar o VANT

A: Probabilidade do VANT violar uma regido no conjunto ¢,

® 6 6 o6 o

Fy: Funcdo de transicio de estados Wy com k € {m, b, s*, s?, &}
@ wy: Perturbacdo independente do estado, no instante t
Variaveis de Decisao:
@ x;: Conjunto de estados do VANT
@ uy: Conjunto de controles do VANT
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Problema Abordado

Formulacao Matematica
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Metodologia

Codificacdo, Decodificacdo e Solucao

o Codificacdo uy:

Controle

Codificacdo

@ Decodificacdo Fy:

X

pX + vt - cos(ae) - AT + ar - cos(a) - (AT)?/2

p
p§/+1 pl + ve - sen(a) - AT + a¢ - sen(ar) - (AT)? /2
Xe1 = Fy(Xe, Tr) & o = Fd
Vit vet+ar- AT — L - AT
Qi1 ar +ec- AT
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Metodologia

Funcdo Objetivo e Operadores

(7]

Funcdo Objetivo:

fitness = fy Pousog, + fPouso¢p + fi PousoEVooy, + feurvas+

tDistVANT,, + HViolour + Ty, (4)

(7]

Inicializac3o:
Q Aleatéria, Curva Curta, Aceleracdo Curta e Gulosa
o Crossover:
Q Média, Aritmético, Geométrico, OX e BLX-«
o Mutacao:
©Q Uniforme, Limite e Creep
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Metodologia

Arquitetura Proposta
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Figura 10: Arquitetura do planejador proposto.
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Resultados

Experimentos: Configuracées Usadas

Modelo Parametro Valor
Mapa Dimensées X [m] 1000
Dimensdes Y [m] 1000
Posic3o inicial (pg, py) [m] (0;0)
Velocidade inicial (vo) [m/s] 24
Angulo inicial (o) [Z] 90
Velocidade (Vmin; Vmax) [m/s] [11,1; 30,5]
VANT Velocidade angular (€min; €max) [°/$] [-3; 3]
Aceleracdo (amin; amax) [m/5°] [0,0; 2,0]
Tempo méximo para queda (T) [s] 60
Discretizacdo do tempo (AT) [s] 1
Probabilidade de violar a regido ¢, (A) 0,001
Co, 2000
Pesos das RegiGes gz: 103888
Cs, 0
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Resultados

Experimentos: Exemplos de Situacdes Criticas
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Figura 11: Exemplo de rotas para as situacdes criticas: a) ¥, (79.17%). b) ¥
(97.83%).
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Resultados

Experimentos: Exemplos de Situacdes Criticas

Sitliagao
i Critica

Figura 12: Exemplo de rotas para as situacdes criticas: a) g (84.00%). b) 92
(88.33%).
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Resultados
Rotas Geradas pelo AGMP - 100 dltimas rotas

Figura 13: a) 100. b) 600. c) 1200. d) 2500. ) 5000. f) 10000.
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Resultados

Local de Pouso | Quantidade Porcentagem
Pouso &7 5485 54.9%
Pouso & 4016 40.1%
Pouso &P 401 4,0%
Pouso &" 98 1.0%

Figura 14: Conjunto de todos os locais de pouso obtido pelo AGMP em 10.000
avaliacGes efetuadas.
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Préximas Etapas

Pouso 3D e Simulacdo
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Figura 15: a) Modelagem 3D. b) Simulador de voo FlightGear.
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(*]

Construir um Algoritmo Genético para encontrar:
e maximizar: f(x) = x - sin(10mx) 4+ 1 com x € [-1,2].
o Resposta: f¥ = 2.85027 com x = 1.85055
o maximizar: f(x,y) = x - sin(4wx) — y - sin(4wy + 7) + 1 com
x,y €[-1,2]
@ Resposta: f* = 4.253898 com (x, y) = (1.62888, 1.62888)

(7]

Fazer uma variante do AG sem mutac3o.

(7]

Fazer uma variante do AG com mais de dois pais.

(7]

Fazer a modelagem utilizando representacdo binaria e real.
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Consideracoes Finais

@ Algoritmos genéticos podem ser aplicados em uma gama de
aplicacdes.

o Este trabalho apresentou o problema de pouso de VANTs em caso de
situacao critica;

o Um algoritmo planejador de rotas baseado em AG foi desenvolvido;

o Resultados promissores foram encontrados pelo AG e AGMP.
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