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Multisensory Integration
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Developmental Learning of Internal

on Motor Primitives and Multisensory
Integration

Wyniki w skrocie

Kolejny krok w strone robotow manipulujacych
obiektami tak jak cztowiek
Roboty potrafig manipulowaé przedmiotami wytgcznie w specjalnie kontrolowanych

warunkach. Celem unijnej inicjatywy byto usprawnienie tych umiejetnosci we
wspotczesnych robotach.

GOSPODARKA BADANIA
CYFROWA PODSTAWOWE

W ramach finansowanego przez UE projektu
LIMOMAN (4 (Developmental learning of
internal models for robotic manipulation based
on motor primitives and multisensory
integration) opracowano nowy ogdlny program
uczenia i sterowania w uktadach ztozonych,
jak réwniez stworzono nowe rozwigzania do
manipulacji robotycznej.

© Alexandre José Malheiro Bernardino Aby zrealizowa¢ zatozone cele, uczestnicy
projektu LIMOMAN skupili sie na trzech
zwigzanych z koordynacijag ruchowg cztowieka aspektach, ktére mozna ze sobg
potaczyé z myslg o zwiekszeniu sprawnosci robotow. Do aspektow tych nalezg
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modele wewnetrzne, uczenie sie w trakcie rozwoju i integracja multisensoryczna.
Wiekszo$¢ dodwiadczen przeprowadzono z wykorzystaniem robota humanoidalnego
iICub - jednej z najbardziej zaawansowanych platform robotycznych uzywanych do
badania funkcji poznawczych.

Stosujac adaptacyjne, elastyczne i skalowalne rozwigzania, partnerzy projektu
stworzyli nowg koncepcje modelu wewnetrznego wykraczajgca daleko poza
istniejgce architektury. Do zakodowania ztozono$ci motorycznej ruchéw rgk robota
za pomocg kompaktowych reprezentacji zastosowano podejscie synergiczne oraz
bazujgce na prymitywach ruchu programy utatwiajgce uczenie sie poprzez
demonstracje.

Zespdt LIMOMAN opracowat takze nowg koncepcje miekkich, tréjwymiarowych
czujnikébw dotykowych oraz przeanalizowat metody wnioskowania bayesowskiego
umozliwiajgce zintegrowanie réznych modalnosci sensorycznych. Przed robotem
iICub postawiono ztozone zadanie polegajace na manipulowaniu obiektem.

Badacze wykazali, ze do skutecznego uczenia modeli wewnetrznych robota,
odpowiadajgcych za rézne zdolnosci sensomotoryczne, mozna wykorzystac rézne
metody bayesowskie. Modeli tych mozna nastepnie uzyé do formutowania
przewidywan, ktore poprawig procesy kontroli nad ruchem, planowania dziatan

| oceny stanu. Zespdt przeanalizowat strategie pozwalajace skutecznie taczy¢ rozne
kanaty sensoryczne oraz kodowac zaréwno ruchy robota, jak i podzespoty
sensomotoryczne za posrednictwem kompaktowych reprezentacii.

Zwrocono tez uwage na koncepcje afordanciji, co doprowadzito do stworzenia
obliczeniowych modeli percepcji wzrokowej. Modele te, zdolne do wyodrebniania
najbardziej istotnych informacji ze strumienia danych wzrokowych i przewidywania
wptywu wykonywanych czynnoéci, mogg zostaé wykorzystane do planowania
dziatan. Zaproponowana przez badaczy nowa technologia czujnikbéw dotykowych
bazuje na podstawowych funkcjach wymaganych do manipulowania obiektami oraz
na interakcji robota z rzeczywistym, nieuporzgdkowanym otoczeniem.

Osiagniecia projektu LIMOMAN s3g pionierskie w kontek$cie potaczenia ludzkich
dziatan demonstracyjnych i proceséw uczenia sie robotéw celem optymalnego
wykonywania ztozonych operacji manipulaciji.

Stowa kluczowe

Roboty LIMOMAN uczenie sie W miare rozwoju modele wewnetrzne

manipulacja robotyczna
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Znajdz inne artykuly w tej samej dziedzinie zastosowania

Roboty - pomagajg czy przeszkadzajg w zrbwnowazonym rozwoju?

. Trwajg prace nad pierwszymi robotami do usuwania odpadoéw z dna
morskiego

j Roboty osobiste do ustug
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Gdzie lezy klucz do harmonijnej wspotpracy ludzi z robotami?

24 Lipca2024 BN (§)

Informacje na temat projektu
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LIMOMAN Finansowanie w ramach
Specific programme "People" implementing the
Identyfikator umowy o grant: 628315 Seventh Framework Programme of the European
Community for research, technological
development and demonstration activities (2007 to

Projekt zostat zamknigty 2013)
Data rozpoczecia Data zakonczenia )
1 Maja 2014 30 Kwietnia 2016~ Koszt catkowity
€147 210,00
Wktad UE
€147 210,00

Koordynowany przez

INSTITUTO SUPERIOR TECNICO
Bl Portugal

Ostatnia aktualizacja: 6 Wrze$nia 2017
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