SEMINARIO DE PESQUI SA — PIP/CA — Mestradoem Computacdo Aplicada

Robd6tica Autbnoma:

Projeto de Sistemas I nteligentes usando Aprendizado de Maquinas
(Projeto HMLT - Hybrid Machine Learning Tools)

Prof. Dr. Fernando Osorio
UNISINOS — Mestrado em Computacé Aplicada
E-mail : osorio@exatas.unisinos.br
Web : http://www.inf.unisinos.br/~osorio/

Apresentaremos neste semin&io as NoSSS pesquisas e experiéncias praticas
desenvavidas visando o estudo ce sistemas hibridos inteligentes aplicados a robd&ica
autbnoma: robés que se deslocam dentro de um ambiente, com ou sem um objetivo deter-
minado, sendo que estes devem evitar os obstéculos que possam aparecer em sua frente.
Vamos discutir os problemas reladonados ao controle de robés autbnamos, dando destaque
ao controle redivo (sensorial-motor) e a controle através da planificagdo de trgjetorias.
Estes problemas estdo ligados principamente arepresentacéo e ainteracéo com o ambiente
dentro do qual estainserido orobd, one devemos buscar a criagdo de modelos robustos a
ocorréncia de situagfes imprevistas e tolerantes a problemas de impredsdo nas leituras
sensoriais. Serdo apresentados dois gstemas (e depois demonstrados exemplos préticos)
gque desenvolvemos para testar sistemas hibridos de ntrole de rob&s autbnamos:
(i) Controle hibrido reaivo neuro-simbdlico usando osistema INSS— Incremental Neuro-
Symbadlic System, baseado nas trabalhos iniciados no Laboratério Leibniz de Grenole;
(ii) Controle hibrido sensoria-planificado — COHBRA/HYCAR, baseado no trabalho
desenvalvido pelo aluno domestrado Farlei Heinen. Terminaremos nossa gresentagcéo por
uma andli se daimportanciadaintegracéo de dgoritmos de grendizadd/adaptacé junto aos
sistemas de robdica aitbnama, discutindo sobre & perspedivas de desenvolvimento de
pesquisas nesta area

DATA: 31/08/2000(Quinta-feira)
HORARIO: 17h00
LOCAL: Sala de Video do C6/6 (junto aoposto de atendimento do C6/6)
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