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Proyecto: 22000052

Desarrollo de técnicas de aprendizaje para COBOTS basadas en
interaccion humanay aprendizaje de refuerzo — COLEARNING 4.0
RESULTADOS PARCIALES
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PROBLEMA A RESOLVER

Cuando se ejecutan trayectorias y acciones en un robot mediante programacion estandar, la
secuencia de ejecucion no dispone de flexibilidad para adaptar ciertos movimientos o acciones a las
pequefias variaciones que puede haber entre unas piezas y otras.

En el caso de procesos de lijado, esta situacién provoca que las diferencias en el acabado sean
considerables entre unas piezas y otras, sobre todo en piezas de tablero curvado, o piezas
fabricadas con chapa metalica.

PROPUESTA A INVESTIGAR

Se trata de flexibilizar la programacion de robots colaborativos mediante sefiales externas,

‘ensefiando” al robot a manejar situaciones que no son exactamente idénticas.

Se va a experimentar dos vias de aprendizaje:

- Por un lado mediante demostracion humana: un operario experto realiza las operaciones de
forma habitual, y se extraen datos relevantes para que el robot modifique trayectorias
dependiendo del producto

- Por otro lado mediante redes neuronales y una funcién de recompensa: se genera una red
neuronal cuyo entrenamiento incorpora una funcién de recompensa que propicia la ejecucion
de tareas de una forma determinada, en contraposicion a otras posibles formas de ejecucion.
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RESULTADOS PARCIALES DEL PROYECTO

Aprendizaje por demostracion

—

- Tipo de equipo utilizado para realizar el
proceso de lijado

—~ -Tipo de abrasivo. (soporte, grano, etc.)
- Caracteristicas del material a lijar

- Forma y dimensiones de la pieza

QUE

Objetivo del

- Presion ejercida sobre la pieza. S
g €l P _ aprendizaje
5 - Recorrido que se hace sobre |a pieza
O para lijar toda su superficie. Necesidades de nuevos
desarrollos

. 4

Sistema para capturar fuerza ejercida al lijar

Sistema para capturar trayectorias

Planificacion aprendizaje por demostracion.
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AIDIMME
Operario MICUNA
AIDIMME - sistemavision

AIDIMME - sistema guante

JOERL

Robot

Archivo

Trayectorias

Archivo
Presion

@

Integracion fuentes
de datos

H

Filtrado datos

H

Desarrollomodelo
matemdtico

- Largox ancho x
espesor

- Cero de la pieza
- Codificacion piezas

I 4

Archivo
Setup
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Ajuste modeloacero
depieza

|

Mapeado pieza REAL-
VISION

H

Ajuste modeloa
planoreal de pieza

H

Preparararchivo de
transferencia para
Robot

f(t) _1 ={xi,yi, pi}

f(t) _2 ={xi,yi, pi}

f(t) _3 ={xi,yi, pi}
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Aprendizaje por demostracidon. Entrenamiento de modelos

Lo queveel
SISTEMA DE VISION

\ 4

La piezaen
REALIDAD

Hay que mapearlos puntos {x,y} registrados
por el sistema de vision con los puntos que

serian realesenlapieza
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Aprendizaje por demostracion. Lijado de robot segin modelo
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AIDIMME

Operario MICUNA
AIDIMME - sistemavision
AIDIMME - sistemaguante

Robot
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- Tipo de lija
- RPM

I —
Comprobar

- Altura mesa de
trabajo

- Largox ancho x
espesor

condiciones trabajo
igualesa Operario
s

Comprobar

- Cero de la pieza
- Codificacién piezas

- Distancia a la mesa
- Ceros de robot,
herrmienta, etc

- Archivos de programa

Posicionar nueva
pieza

- Bonamole Roganel danio el Progrom Operatve FEDER
. s

condicionesdela
pieza

N

Comprobar
condiciones trabajo
robot

Iniciar el programa de
lijado
Lijado de pieza

Registrar piezas
completadas

EAIDIMME®©

Ordendeinicio

Findel
programa

Excel de
Validacidn 2
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Aprendizaje por demostracion. Captura de presiones

S
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E Esquema captacion datos fuerzas. Fuente: Aidimme

A2

Guante captura presiones

Vista trasera Vista perfil
' Guante

Power bank

Vista inferior
Sensores de

Arduino Nano ! presion Brazalete
: elastico

Colearning- dispositivo guante - rev 1.0
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Sistema

E o
S
Sistema de registro
de los pardmetros

y procesamiento
de la informacién

Aprendizaje por demostracion. Captura de trayectorias

Programacion
del robot

Recorrido

Baliza de
posicion
amiento

Guante

Esquema captacion datos

Detalle captura de datos
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Aprendizaje por demostracion. Captura de trayectorias
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AIDIMME. INSTITUTO TECNOLOGICO METALMECANICO, MUEBLE, MADERA, EMBALAJE Y AFINES

Domicilio fiscal: Domicilio social:

Parque Tecnolégico - Calle Benjamin Franklin, 13 . Parque Tecnoldgico - Avda. Leonardo Da Vinci, 38
CIF: ESG46261590 - 46980 PATERNA (Valencia) ESPANA 46980 PATERNA (Valencia) ESPANA

Tel.: 96 131 85 59 - Fax: 96 091 54 46

Tel.: 96 136 60 70 - Fax: 96 136 61 85 www.aidimme.es




