José Patino Christian Tutivén
jjpatino@espol.edu.ec cjtutive@espol.edu.ec
L e cvela Superi AX FIMCP FIMCP
% p O Pf)?il’:zcc:licuapgzr{iiorql a@ ] ,
1RV Angel Encalada Carlos Saldarriaga
el angaenca@espol.edu.ec cxsaldar@espol.edu.ec
FIMCP FIMCP

Prediccion de Razones de Amortiguamiento de Robots
Redundantes a través de Herramientas de ML

PROBLEMA

La sintonizacion de parametros en tareas de interaccion

fisica hombre-robot sigue siendo un problema abierto, o A
especialmente los de amortiguacion. Generalmente se AN\
recurre a practicas de prueba y error o funciones
arbitrarias que no van acorde a la dinamica de los V
sistemas mecanicos (robots). y e

OBJETIVO GENERAL A s
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Obtener wuna funcion que indique la razén de
amortiguamiento oOptima de robots manipuladores
redundantes de acuerdo con l|a configuraciéon y los
parametros de rigidez correspondientes a la tarea
robotica deseada.
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Usando datos de amortiguacion optima obtenidos a
traves del analisis modal de sistemas redundantes, o con
movimientos de cero potencial (ZP); se propone obtener
una funcion de prediccion de razones de
amortiguamiento para robots redundantes en su espacio
de trabajo.
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¢ Has the algorithm reached the
desired number of iterations ?
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RESULTADOS

Se generaron datos con tres diferentes tipos de caminos, Set
dentro del espacio de trabajo del robot. . Circle
Entre los cinco distintos modelos de ML que se usaron, se . Straight Line
encontr6 que XGBoost y RF poseen los mejores + Square
resultados, con una exactitud de 86.27% y 83.11%
respectivamente.
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CONCLUSIONES

" Se logro obtener una funcidon de prediccion de razones
de amortiguacion en robots redundantes basada en la

teoria de analisis modal, con datos y fundamentos = |as funciones implementadas usando herramientas de

solidos. Machine Learning resultan en un ahorro computacional

considerable: 380 veces mas rapidas que el computo
= Utilizar  distintas  configuraciones  de  robots con el analisis modal clasico.

manipuladores genera diferentes respuestas dinamicas
a lo largo del camino recorrido del robot, tal como se
esperaba de acuerdo con la teoria.
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