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INE6105 — Introducdo a Robdtica

—

-~ Estetrabalho descreve asredes neurais
baseadas em biologia e aplicadas a robos
veis Al | ~ I

hardware e problemas do mundo real.
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“Background: Redes NeuraisAnaldgicas.

- Caver M ead(1989) porpos estudar a estrutura da

S50 roces&ados devl do asuas rorledad&s
fisicas.
- Paraarmazenar os pesos séo usados transistores
oating gate ( 0 mesmo usado nas EEPROM’S).

- Robustez mais ata contra ruidos eletromagnéticos
—- Desempenho detempo redl inerente
—« Aproximacdo daneurociéncia

Desvantagens:
- Precisdo limitada
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Comportamento e Rob6s baseados em Instinto:

Brooks (1986) introduziu a pesquisade
- comportamento.

- transformados

através de comportamento

arquitetura baseada em instinto combinando
conhecimento pré-definido e aprendizado.
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Comportamento e Rob6s baseados em Instinto:

- Vantagens desse comportamento:
- N&o requer um modelo do mundo explicito
- Tempo de resposta rapido por processar em
paraelo
- Performance robusta e oportunista

- Nivels mais baixos né& mudam, caso um
comportamento mais complexo sga acrescido.

. i , ei010 bASi 6o d
aprendizado.

- O blogueio de um estimulo por outro é feito na
regiao do cerebro chamada Hippocampus
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A| icando controle Neuromorfico:

Cca
competition —*—— l__

with other
“3TW" neurons
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T T — 4 modifiable
T

—  excitalory

——  inhibitery

. Umrobd deve fazer o mesmo. Adaptar ousode

diferentes sensores de modalidades para estimar
sua posicdo corrente, aqual vai servir de base para

um plano detrajetéria
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Viglon  tactile  Odometer

Ia.terallt_, 4
Inhib.
Lavar

. all to all sonnectlons,
modifiable
one 1o ome connections, not
madifiabie

- Veaocimetro
- Sensor tétil.
- Sensor sonar.

- Camera préximaao braco com 3 graus de
liberdade.

- Monitor sobre a cadeira paraque o usuario vegja a




~Cadeirade Rodas Semi-Autbnoma:

Funcionalidades Desgjaveis.

; ! I A uténoma:

Selecdo de Objetos I nterativos.

- O usuario seleciona um objeto natela

- O sgstemafaz um contorno neste objeto. Essa
—informacéo grosseirado objeto é umaentradapara
- asde¢cdo doobjeto.
~- Obraco moveseparaoobjetodesgjado
~+ O modulo termina depois de posicionar acdmerae
~ omanipulador perto do objeto.
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—TrabathesFutgr¢os,——————

- Projetar o VLSI com redes neurais
analogica.
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Perguntas?>
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