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Datadriven modellering av en robotarms rorelse med syftet att oka effektiviteten i

simulerade experiment.
tonoma robotar.

Vem skulle inte vilja &ga en intelligent robotarm
som kan hjilpa till med matlagning, eller kanske
byta kanal pa tv:n? Innan detta dr mojligt be-
hover robotens mjukvara trdnas i tusentals, om
inte miljontals experiment for att ldra sig anal-
ysera robotarmens misstag och utféra komman-
don utifrén olika omstdndigheter. Dessa experi-
ment kan paskyndas genom att utféra dem pa en
simulerad version av roboten, dar ett kommando
som kanske tar tjugo sekunder i verkligheten kan
ta en halv sekund i simuleringen.

Simuleringen bestar av en fysikmotor med en
virtuell matematisk modell av robotarmen. Dessa
modeller har svart fér att fanga komplexiteter
som finns i verkligheten, som bristfillig robot-
styrning eller varmeutveckling i robotens leder.
Om simulering ger alltfér annorlunda resultat blir
det svart att relatera lardomar fran simuleringen
till verkligheten. Déarfor ar det viktigt att hitta
metoder som kan minska gapet mellan simulering
och verklighet och ddrmed 6ka anvindbarheten
hos virtuella experiment. Det finns framst tva
olika sétt att utféra detta, antingen kan metoder
utvecklas for att direkt forbéttra simuleringen,
eller s kan metoder hittas som kan uppskatta
verkligheten utifran simuleringsdatan; dar en upp-
graderad "syntetisk” version av simuleringen ska-
pas vid en separat plattform.

Arbetet kan komma att effektivisera utvecklingen av au-

I detta arbete har fokus lagts pa det senare
alternativet, dar syftet varit att hitta en allmén
metod som kan forbattra simuleringsdata av
rorelsebanor for en robotarm. Detta medférde
en analys av robotarmens alla leder i position,
hastighet och vridmoment; fér bade simulering
och verklighet i olika fria rorelser. Mélet var ocksa
att bevisa konceptet av att en datadriven modell
kan ldra sig olika monster i en robotarms rorelser,
vilket kan ha stor betydelse i framtida applika-
tioner.

Experimentet gick ut pa att samla in data fran
cirka 2000 olika rérelsebanor som bade den verk-
liga och virtuella robotarmen utférde. Utifran
dessa rorelsebanor utvecklades en maskininlérn-
ingsmodell som anvinde simuleringsdata och pro-
ducerade syntetisk data. Resultaten visade att
den syntetiska datan var betydligt béattre, med
en genomsnittlig reduktion av 80% av simulerin-
gens fel. Detta reflekterar hog potential hos den
utvecklade metoden da det pavisar att maskinin-
larningsmodellen dr kapabel till att lira sig verk-
liga rorelsebanor utifran simulering.

Den utvecklade modellen kréaver ingen finjuster-
ing av parametrar eller kalibrering till en specifik
robot. Framtida arbete kan besta av att testa vari-
ationer av var metod i olika robottillimpningar for
att fa en béattre bild av dess potential.



