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NAVEGACAO DE ROBOS USANDO REDES NEURAIS. Luciano F. dos Reis (Escola de Engenharia -
189 UFRGS), Marco A. P. Idiart (Instituto de Fisica - UFRGS).
O posicionamento espacial de um agente autdbnomo é um problema complexo cuja solu¢do é muito importante

tecnologicamente. Neste trabalho, nés nos propomos a estudar uma versdo bastante simplificada dele, usando para isto um
algoritmo de redes neurais que aprende de forma ndo supervisionada. O problema que nosso agente autdnomo, ou robd, deve
resolver consiste no seu posicionamento em um certo ponto do meio ambiente partindo de uma posicéo aleatéria. A posi¢do
correta ndo devera estar pre-programada mas, ao invés disso, é ensinada ao robd através do seguinte paradigma de treino: Na sua
etapa de treino ele é posto no ambiente desconhecido diversas vezes. Ele explora o ambiente de forma aleatéria, cada vez que ele
encontra a posicdo desejada ele é reposicionado no ambiente. Neste processo 0s parametros internos de sua rede neural
modificam-se, e com eles a eficiéncia com que o robd encontra a posicéo correta. Nos demonstramos via simulagdes que uma
rede neural direcionada, que modifica seus pesos sindpticos usando a regra de Oja, pode ser uma das solugdes para este problema.
A simulacéo do problema ¢ feita através de um programa escrito em linguagem C. Uma interface grafica mostra o0 movimento do
robd no meio ambiente e a modificacdo dos valores de seus pesos sindpticos enquanto ele aprende a se posicionar. CNPq
(UFRGS)
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