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Métodos clássicos de aprendizado de máquina em geral visam otimizar o com-
portamento do robô em relação a um determinado problema ou tarefa. Uma das
maneiras de se atingir tal objetivo é aprender trajetórias. Entre os métodos de
representação de trajetórias, destaca-se atualmente as DMPs (Dynamic Move-
ment Primitives). DMPs são sistemas flex́ıveis baseados em equações diferenci-
ais. Através desses sistemas, movimentos aprendidos são facilmente generaliza-
dos para situações com posição final e inicial diferentes das originalmente apren-
didas. Dessa forma, usuários de inteligência artificial podem utilizar métodos de
aprendizado ou otimização para encontrar os parâmetros que melhor se adequam
às suas necessidades.

Infelizmente, o conjunto de movimentos que pode ser expresso por DMPs não
é rico o suficiente para representar certas soluções de maneira satisfatória. Tendo
em vista essa restrição, a pesquisa realizada visa desenvolver métodos mais
expressivos para a representação de trajetórias a serem executadas por robôs.

Usando como comparativo o framework de DMPs, busca-se adicionar maior
versatilidade a trajetórias (modificando amplitudes ou rotacionando-as, por ex-
emplo), por meio de novos parâmetros. Realizamos experimentos em simulação
para avaliar nossa proposta de expansão do framework de DMPs; em particu-
lar, demonstramos suas vantagens em um simulador f́ısico de um braco robóticos
o qual utiliza métodos de inteligência artificial para autonomamente aprender
trajetórias motoras que o permitam resolver tarefas de movimentação e manip-
ulação em um ambiente.
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