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Guidage Virtuel
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Assistance au geste

Passivité

Stabilité

Joly [1]

Mécanisme virtuel > chariot sur rai

Systéme ressort-amortisseur
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Problématique

Comment apprendre des guides virtuels
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Etat de l'art

Guides virtuels générés par CAO
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Apprentissage par démonstration
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Etat de l'art
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Calinon et al. [3]

Encodage > Gaussian Mixture Model (GMM )

Reproduction - Gaussian Mixture Régression (GMR )
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Etat de l'art

CEEE

Vakanski et al. [4]
Encodage = Hidden Markov Model (HMM )

Reproduction - Interpolation par splines
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Approche

Méthode d'apprentissage accélérée des guides virtuels propre
au contexte de la cobotique.
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Approche

Méthode d'apprentissage accélérée des guides virtuels propre
au contexte de la cobotique.
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Travaux réalisés

Maquette Cobot (Sybot}
2 axes 3 axes

JJCR'2015 | Susana Sénchez Restrepo 16


v3d_t.mp4
v3d_t.mp4
sybot_t.mp4
sybot_t.mp4

Travaux réalisés

Commande par guide virtuel
Apprentissage de la trajectoire
Apprentissage de la vitesse

Reproduction automatique de la
trajectoire et la vitesse
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Perspectives

Proposer des outils intuitifs pour affiner
la trajectoire

Prise en compte de lorientation, la
raideur et |'effort

Satisfaction lors de 'interaction
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