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Objetivos:

1°. Desenvolver métodos para Controle
de Sstemas Artificiais

2°. Usar a Robdtica para melhor modelar
e analisar Sistemas Biolgicos.
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Organizacao do Sistema
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Organizacao do Sistema MJ'HJ

*Explorar processos em paralelo (falae resultados dinamicos);

*Problema: como multiplos comportamentos e modul os que
estdo ativos, a dindmica de interacdo entre eles ambos dentro de
seu préprio sistema(entre comportamentos) e dentro do
ambiente(comportamento com o mundo externo);

*Inspirados na biologia, exploram a criacéo da estabilidade e
comportamento inteligente.

e
O Projeto dos Comportamentos

Um dos problemas do Sistema Baseado em Comportamentos
€ que se utilizam do estado e da representacéo.

Camadas de abstracéo

i S80 sempre maiores gue 0 esperado.
SIMPLES ESPECIALIZADO

V& para casa Evite luz

Pegue objeto Junte ao grupo

Evite colisbes Encontre um amigo *
Selecione o objeto Siga a margem *
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O Projeto dos Comportamentos
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e
Histdrico

*Fundado na Robdtica;

*Arquitetura de Classificacao;
*Sistemas “Bottom-Up” e “Top-Down”;
Sistemas Hibridos;

*Sistemas Baseados em Comportamentos.

e
Aprendendo e Adaptando

*Aprender [marca e desafio];

*A dificuldade na percepcdo da obrigacdo incerta e incompleta;

*Robss baseados em comportamento tém sido demonstrados:

Andando: Comunicando: Dividindo tarefas:
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Futebal...

Cnir three soccer robots, named Force, Mass, and Acceleration.
(Ilass 15 our goalie.)

Aprendendo
e Adaptando







Aprendendo e Adaptando

 Aprendizagem Forcada [recompensa ou puni¢aol ;

« Aprendizagem Supervisionada[RNA];

 Aprendizagem Bioldgica [insetos a humanos];

*Aprendizagem por Demonstragéo. ..

Demonstracoes e Aplicacles

«Capacidade de (“exploracdo futuristica’ -padrdo);
*Aplicacdo do padrdo (Sojourner);

*Rob0Os em perigosos ou inacessiveis ambientes,

«Comportamento: natural reflexivo, grilo phonotaxis, cheiro da
lagosta, voar, voar e pairar, visdo, navegacdo de insetos,
encontrar trilhas, sapo...

}

Um grupo de comportamento
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EEEN MEra Ewplarethon Wiakakta

An arel’e concapt of the Pethinder lander and Sojourner rever an kMera.

http://athena.cornell.edu/gallery/index_rover.html
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2003 Mars Exploration Rovers

Spacecraft

Lannch: Way-Tuly 2003

Arrived: JTatmary-Febamary 2004

Srience msiripnente: Zanorarric Camera,
Mimatare Taermal Broisston Spectromeser,
Mésshaver specroneter, Alpha Froton 3-ray
wpecttometsr, Mcroscopic Imager
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The FIDO Rover.
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Part of the FIDO rover team, with thelr creatlon
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Navegacao Inspirada Biologicamente

*Necessidade em navegacao, aprendizagem de mapas e de encontrar

caminhos modelados imprecisamente, reconhecimento de deteccédo e
representacéo;

Head: tauch sensar —.

Tail
{equipped w

Ltbriurrdon batkent pac

ZEETY

14



Q————————
Grupo Comportamental Insp Etologic

*Modelagem de grupos de comportamento;

eDemonstrar: agregar, dispersdo, seguir, concentracéo, procura
especializacdo e formagdo hierérquica dominante :-: equivaléncia
em formigas, caranguejos, galinhas, chimpanzés e humanos.

e
Imitacédo Inspirada na Biologia

Corpo antropomorfico; I———

*Neurociéncia no controle de ¢
motores;

eUtilizando-se de base

comportamental para apontar :

movimentos, assumir

oscilagéo de movimentos

[controle humano motor], >

_eSt_i mu~lado aprendizado pela Aprende por Demonstr ag&o(sensor es).
imitag&o.

Habilidade humana—

popularidade e desafio.




Duvidas
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