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1. Contexto

Com o avango da tecnologia robds vém se tornando cada vez mais complexos.
Quanto mais complexos, mais dificil é se contruir um modelo de controle adequado,
mesmo quando se conhece a cinematica e dinamica do corpo[1]. Mesmo com o
conhecimento do corpo, o ambiente em que o rob0 esta inserido interfere nos valores
de entrada vindo dos sensores para o sistema. Fazendo com que esses valores
normalmente difiram dos calculados no modelo teorico.

Solucdes baseadas em apredizagem de maquina provém uma alternativa que
possibilita ao robo adaptar-se a mudancas desconhecidas[5]. Nesse tipo de solucdo o
robo explora o ambiente e extrai conhecimento para montar seu modelo do corpo
junto ao ambiente.

Dentre as soluces de aprendizagem de maquina, existem algumas que tém
como inspiracdo o comportamento bioldgico. As redes neurais artificiais sao
algoritmos de aprendizagem inspirados no sistema nervoso dos animais em geral[4].

Balbucio (Babbling) é o processo através do qual bebés comecam a
compreender o funcionamento do seu corpo[2]. Em robética, a técnica de Motor
Babbling é uma estratégia que gera movementos aleatérios de curta duracao nos
atuadores.

Através da técnica de Motor Babbling juntamente com aprendizagem de
maquina é possivel ao rob6 mapear o efeito dos possiveis comandos sobre os seus
atuadores, levando em consideracdo o ambiente em que o robd esta inserido. Isto
permite que o robo aprenda o modelo do seu corpo e do ambiente e gere um controle
capaz de executar tarefas mais complexas[3].

Este trabalho foca na avaliacdo de técnicas de aprendizagem de maquina e
Motor Babbling aplicadas a um robd de direcdo diferencial. Este robd estara sujeito a
todos os erros e ruidos que podem acontecer no mundo real. O robo deve aprender a
minimizar estes erros em seu controle. Sera avaliado o desempenho de diferentes
técnicas de aprendizagem aplicadas a simulagdo do robé no V-REP e ao robo real.
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Figura 2 — Ambiente de Simulagdo para o trabalho.

2. Objetivo

Este trabalho tem como objetivo o estudo de modelos de algoritmos para
aprendizagem de controladores para robds autonomos. O escopo sera controle local
de baixo nivel para robo de direcao diferencial. Os objetivos secundarios sao:

e Estudar o comportamento do robo de direcdao diferencial real em comparacao
com sua simulacgao virtual;
e Aplicar algoritmos de aprendizagem e verificar o comportamento do robo;

¢ Fazer comparagao entre os algoritmos, indicando pontos positivos e negativos;
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