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INTEQRAQAO DE REGRAS E EXEMPLOS PARA O CONTROLE INTELIGENTE DE ROBOS
349 AUTONOMOS. Flavio de O. Alves, Fernando S. Osdrio (Projeto COHBRA — Controle Hibrido Inteligente de
Robbs Autbnomos, Centro de Ciéncias Exatas e Tecnoldgicas, Informéatica, UNISINOS).

A Robdtica Mével Autbnoma ocupa atualmente uma posigao de destaque no campo da Inteligéncia Artificial (1A),
pois possibilita uma melhor compreensdo da inteligéncia humana e dos comportamentos considerados inteligentes. Através da
Robotica Mével Autdbnoma, podem ser efetuados experimentos, via processos automatizados, sobre comportamentos que
englobem a execucdo de tarefas de baixo e alto niveis, tais como: a percepgdo sensorial; o controle motor; a representagéo
espacial; o planejamento de acgles; o aprendizado; e a adaptacdo ao meio ambiente. Este trabalho tem por objetivo o
desenvolvimento de sistemas robéticos capazes de se deslocarem e de interagirem, de maneira autbnoma, no ambiente em que
estiverem inseridos. Estdo sendo desenvolvidas regras simbélicas para diferentes comportamentos (p.ex.: seguir paredes; evitar

obstaculos) com o auxilio da simulagdo computacional do robd mével Khepera. Utilizamos técnicas de Inteligéncia Artificial
centradas no aprendizado de maquinas e técnicas de integracdo de conhecimentos simbdlicos com conhecimentos sub-simbdlicos
(Projeto HMLT). Através dessa integragdo, pode-se transformar um conjunto de regras simbdlicas numa Rede Neural Artificial
(RNA), que entdo ¢ aplicada no controle do robd mdvel Khepera. Uma RNA é uma abstragdo matematica, e simplificada, dos
neurdnios humanos, que é capaz de aprender a reproduzir e generalizar fungdes desconhecidas, baseando-se apenas num conjunto
de exemplos. Testes realizados com as regras simbdlicas desenvolvidas demostram a viabilidade deste estudo, e pesquisas sobre a
integracdo de comportamentos de baixo e alto niveis estdo sendo realizadas, a fim de oferecer uma maior autonomia e robustez ao
sistema robatico. (Fapergs).





