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| 1. Introducao |

e Métodos de Aprendizado de Maquina otimizam o comportamento de robos
para um unico problema ou tarefa;

e Muitas vezes um robd precisa resolver uma sequéencia ou familia de tare-
fas relacionadas;

e Possivel solucao: trajetorias motoras flexiveis

— alteracao de pontos inicial/final, amplitude, rotacoes da trajetoria;
—exemplos: curvas de spline e Dynamic Movement Primitives (DMPs);

e Iremos propor método mais flexivel para representacao de trajetérias:

—permite a adaptacao do comportamento do rob6 para que possa rapida-
mente solucionar novas tarefas.

| 2. Objetivos |

e Desenvolvimento de novo método matematico mais expressivo para
representacao de trajetdrias motoras;
— estado-da-arte: re-parametrizacao apenas de estados finais e iniciais;
—nao é suficiente para expressar os comportamentos necessarios para
solucionar todas as tarefas de interesse;
e [remos testar, avaliar e selecionar novas formulacoes matematicas:

—capazes de estender as capacidades providas por DMPs;

—de forma a possibilitar o ajuste de um numero pequeno (mas expressivo)
de caracteristicas de trajetoria.

3. Atividades Desenvolvidas

e Implementacao do framework de Dynamic Movement Primitives em
D .
ython;

e Implementagao de simulador robodtico nos ambientes Pymunk e V-REP;

e Implementacao e teste de curvas B-Splines para representacao de tra-
jetorias motoras;

—inclusao de novos parametros a formulacao basica de B-Splines;
e Nova representacao flexivel proposta;

—avaliacao da sua capacidade de resolver tarefas inéditas;
—comparacao com a performance de B-Splines basicas e DMPs.
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Figure 1: Simulacao de trajetorias motoras. Ambiente Pymunk (esquerda) e
V-REP (direita).

‘ 4. Resultados |

e Implementacao do framework de Dynamic Movement Primitives, utilizado
em nossas simulacoes:
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e Implementacao de B-Splines basicas (originalmente com expressividade
limitada de re-parametrizacao):

C(t) =)  Nix(t) P, (5)
1=0

onde P;s sao pontos de controle, e onde cada N é definido iterativamente
como:
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e Extensao de B-Splines basicas para abrigar novas re-parametrizacoes:
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e Novos parametros adicionados ao framework proposto:

—translacoes, rotacoes, e modificacao da amplitude em pontos inter-
mediarios da trajetoria.
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Figure 2: Trajetoria base de demonstracao (curva preta solida na figura su-
perior), anotada com os pontos de controle da B-Spline (pontos conectando
diferentes locais na curva verde). Nas trés figuras abaixo, apresenta-se
o resultado da reparametrizacao da trajetoria B-Spline base, fornecida por
demonstracao, em termos de sua amplitude e em dois tipos de rotacao.



