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Resumo

Construir robés eficientes para resolucéo de problemas, até mesmo os mais simples, necessita
um numero extenso de célculos e proje¢cdes tanto em hardware quanto em software. Este
trabalho tem por principio utilizar as técnicas de robética evolutiva para criar robés autbnomos
aptos a resolverem alguma determinada tarefa. Foi desenvolvido um sistema de Redes Neurais
Artificiais (RNA) que permitisse qualquer tipo de ligagdes entre os neurdnios e um algoritmo de
evolucao de RNA utilizando a técnica NeuroEvolution of Augmenting Topologies (NEAT), que
possibilita a evolugdo da estrutura e dos pesos de uma RNA, e a técnica Novelty Search, que
gera individuos com comportamentos diferentes dos conhecidos. O algoritmo de evolucéo foi
aplicado com a finalidade de evoluir controladores para robés mobile que fossem capazes de sair
de um labirinto. Foi utilizado o simulador GrubiBots, que simula um ambiente virtual com robds,
para avaliar o desempenho dos robds durante cada passo da evolugéao. O processo de evolugao
foi capaz de gerar controladores para robOGs que utilizam sensores de distancia para se
movimentar pelo ambiente e decidir qual a melhor acado a ser tomada. Os robbés conseguiram
realizar manobras no labirinto apresentado e varios foram capazes de sair do labirinto.

Palavras-Chave: Redes Neurais Atrtificiais, NEAT, Novelty Search.
Instituicdo de Fomento: CAPES - Coordenacao de Aperfeicoamento de Pessoal de Nivel

Superior

Sessgo: 9
Numero péster: 124 outubro de 2014
Identificador deste resumo: 4993-7-4760



