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Résume

L’objectif de ce travail est de présenter une approche de navigation réactive ou comporte-
mentale d’un robot mobile autonome dans un environnement totalement inconnu, utilisant une
technique neuro-floue et un apprentissage par renforcement. Le navigateur réactif proposé
fusionne le comportement d’évitement d’obstacles et de rapprochement du but afin de déter-
miner les actions de commande. Chaque comportement est présenté par des régles floues domt
Iajustement est effectué par un apprentissage avec renforcement, quiest basé sur un schéma
d’un apprentissage par essal et erreur ou un agent apprend & améliorer ses performances
a partir d’une évaluatior: qualitative (appelée signal de renforcement) regue lors de ses inte-

ractions avec son environnement, ceci n’inclut aucun maitre pour fournir ’action correcte.

Mots-clés
Robot mobile, comm:inde, navigation réactive, logique floue, réseau neuro-flou, apprentis-

sage par renforcement.

Abstract

This work 1s aimed to looking into a reactive or behavior-based navigation method which
utilizes Fuzzy Neuron Network (FNN) approach and reinforcement learning for navigation of
mobile robot in an unknown environment. The proposed reactive navigator fuses the obstacle
avoidance behavior and goal seeking behavior to determine its control actions. The rules for
each behavior are learned through reinforcement learning which is a trial-and- error learning
scheme whereby an agent learns to perform an appropriate action by receiving evaluative
feedback (called a reinforcement signal) through interaction with the world (or environment)

that includes no explicit teacher for any correct instruction.

Key-words
Mobile robot, control, reactive navigation, fuzzy logic, fuzzy-ncuro network, reinforce-

ment learning.





