= - |
UNIVERSIDADE POLI

DE PERNAMBUCO ESCOLA POLITECNICA
DE PERNAMBUCO

Universidade de Pernambuco
Programa de Pds-Graduacao em Engenharia da
Computacdo (PPGEC)
Proposta de Dissertacdo de Mestrado

Area: Computacio Inteligente
Titulo: Cinemética Inversa de Manipuladores Robdticos utilizando Redes
Neurais
Orientador — Jodo Fausto Lorenzato de Oliveira (fausto.lorenzato@upe.br)
Descricéo:
A cinematica de um robd, descreve a relacdo entre 0 movimento de suas juntas, bem
como o movimento de seu corpo rigido [1]. Dessa forma, podemos dividir tal area em
duas categorias principais: cinematica direta, que por meio de transformacdes
homogéneas lineares, permite determinar a posicao final e a orientacdo do atuador
com base em suas coordenadas articulares, e a cinematica inversa, que soluciona o

problema em sentido oposto, ou seja, com base nas orientacOes e posi¢Oes fornecidas
do atuador, encontrar as posi¢oes angulares de cada uma das juntas.

Usualmente, resolver problemas que envolvem cinematica inversa sao de alta
complexidade; isso se da pelo proprio robd ser regido por equagdes trigonométricas
ndo lineares. Embora existam métodos tradicionalmente conhecidos para resolver
problemas de envolvendo cinematica inversa - algébrico, iterativo e geométrico - cada
um possui suas desvantagens [2]. Todavia, comum a todos eles, € a constatacdo de
que ao adicionar graus de liberdade, as solugcdes possiveis passam a ser
excessivamente demoradas [3] tornando-as assim, muitas vezes, inviaveis de serem
realizadas.

O cerne deste trabalho ¢ a aplicacdo de redes neurais em robds com 6-DOF (degrees
of freedom - DOF), modelando a relacéo entre as posicbes desejadas do atuador, bem
como as configuracBes correspondentes das juntas robdticas. Com o uso de tal
abordagem, é visado superar as limitacGes associadas aos métodos tradicionais. Dessa
forma, serdo aplicadas diferentes arquiteturas para avaliar a eficacia da solucao
proposta por meio de métricas estatisticas para analise de desempenho, eficiéncia, e
investigagdo de possiveis pontos de melhoria.
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