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Esta sendo desenvolvido no Instituto de Informética - UFRGS um software de simulacdo de robds méveis dotados
de sensores de proximidade e luminosidade. Tal software tenta representar fielmente as caracteristicas e
comportamento do robé Khepera, adquirido por este Instituto. Ao longo do trabalho, houve a necessidade de estimar
o valor real aproximado dos sensores infravermelhos de proximidade para qualquer disposicdo de obstaculos
apresentada. A partir de entdo, foram feitas varias medi¢des de valores dos sensores do robd Khepera, para um
obstaculo localizado perpendicularmente ao sensor, com dimensdes maiores que o alcance maximo do sensor,
variando-se a distancia ao mesmo. O material utilizado no revestimento do obstaculo foi o vinil adesivo branco,
objetivando-se uma maior reflexdo dos raios infravermelhos dos sensores. Uma rede neural, do tipo
backpropagation, com trés camadas de neurdnios, trés neur6nios na primeira camada, cinco na segunda e um na
Gltima, foi treinada de forma que suas entradas fossem as distancias radiais de trés sensores ao obstaculo e sua saida
a aproximacdo para o valor do sensor central. Para esse treinamento, usamos quinze padrdes diferentes, com a
distancia do sensor central ao obsticulo variando de zero a sete centimetros, com um passo de cinco em cinco
milimetros. Repetiu-se o procedimento para cada sensor do robd. Assim sendo, o simulador do robd Khepera deve
apenas calcular as distancias radiais dos sensores ao obstaculo, se este estiver no alcance maximo (aproximadamente
sete centimetros), e com os pesos dos neurdnios ja entdo definidos para cada sensor, estimar o valor que se obteria
numa experiéncia fisica semelhante. (CNPq).
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