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Caracterizacion del Fendmeno de Aprendizaje en Memorias de Largo Plazo para
Arquitecturas Cognitivas de Robots Autonomos.
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;QUEES UNROBOT
AUTONOMOQ?

Un robot que percibe su entorno, toma decisiones y actua sin
intervencion humana constante.
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+ ;Por qué

necesita aprender? Porque el mundo real es impredecible — no alcanza con programar todas las situaciones posibles.
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DESAFIOSDEL
APRENDIZAIEROBOTICO

El mundo real no es el simulador

lo que aprende en un ambiente controlado puede
fallar afuera.

Datos escasos

a diferencia de texto o imagenes, conseguir datos
fisicos de robots es lento y caro.

Seguridad

un robot que aprende puede cometer errores
peligrosos durante el proceso.
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ALGORITMOS PRINCIPALES

_|_
Redes neuronales Q-learning Aprendizaje por imitacion N
econocer patrones (vision, audio). El robot el robot evalua qué tan buena es cada el robot observa a un humano y replica. Asi
"ve" con capas de procesamiento. accion posible y elige la mejor. Base del RL se entrenan brazos quirurgicos. +
moderno.
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APLICACIONES
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¢y si la memoria del
robot no fuera un disco
duro, sino algo mas
parecido a como tu
recuerdas?
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EN QUE TRABAJAMOS
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