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Introducéo Resultados
- Aprendizado de comportamento de robds - Novos meta-parametros definidos por nosso

- Abordagem classica: framework oy
- aprendizado de trajetérias motoras - Apos aprendida uma trajetoria:

- Estado-da-arte: Dynamic Movement Primitives (DMPSs) - torna-se facil generaliza-la para solugdes de
tarefas semelhantes

-modifica-se apenas um conjunto pequeno de
meta-parametros

Objetivo
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- Propor nova representacgédo parametrizavel de movimentos

- Re-parametrizagéo de diferentes caracteristicas do movimento: llustragc&o do conceito em simulacao de
- rotacoes, amplitudes, reflexdes um brago robético

- Obtencao rapida de novas trajetérias
- através de re-parametrizacéo Objetivo Trajetdria aprendida

para controle da
posigdo da mio do

- busca apenas no subespaco dos novos parametros

robd

Metodologia

- Definicdo de uma nova expressdo matematica

~ NP s Obstaculo
- equacgOes parametrizaveis descrevendo trajetorias \
- Extenséo de conceito de B-Splines \
- integracao da trajetdria resultante com controladores PID ~
Trajetoria ~,
Generalizada oy
(re-parametrizagio de - Brago

amplitude e reflexdo) Robético



