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Popularvetenskaplig sammanfattning

| takt med automatiseringen av dagens samhalle
blir robotar en allt vanligare del av utvecklingen.
De anvands bl.a. inom industrivarlden for att
uppna hogre sakerhet, effektivitet, produktivitet
och precision for arbetsuppgifter. Dessa
arbetsuppgifter kan variera allt fran svetsning
och borrning till matlagning och dekorering.
Robotar har olika utseenden och ar vanligen
utformade for nagot specifikt syfte. En typ av
robot som anvands flitigt i dagslaget kallas for
en ledad robot, och paminner oftast om en arm.
Denna typ av robot, som ofta kallas en
robotarm, ar férsedd med flera rotationsleder
som gor det majligt for roboten att nd en
omfattande del av dess omgivning. Detta faktum
tillater aven robotarmar att utfora valdigt precisa
rorelser, dar robotens verktyg kan uppna 6nskad
position och orientering.

Utdver detta 6kar aven anvandandet av artificiell
intelligens (Al) tilsammans med robotar. Mer
specifikt handlar det oftast om maskininlarning
(ML), som ar ett stort omrade inom Al. ML har
potential att I6sa komplexa robotuppgifter som
kan vara svara att I6sa med mer konventionella
utvecklingsmetoder. Detta kan till exempel vara
sadana dar fysiskt samarbete med manniskor
forekommer eller dar rorelser inkluderar kontakt
med omgivningen. Vissa beteenden och
rorelser, som kanske anses vara naturliga fér
oss manniskor, kan vara svara att konstruera
med enbart konventionella metoder. ML stravar
mot att efterlikna manniskans inlarningsprocess,
och det kan darfor I6na sig att anvanda sig av
just denna algoritm, som alltsa bygger pa att lara
roboten att utféra uppgifter iterativt genom
forsok och misstag (eng. trial-and-error). Detta
kan goras bade med eller utan fysiskt
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samarbete, men oavsett sa innebar detta att
roboten kan hitta en optimal 16sning automatiskt
genom iterativ interaktion med omgivningen.
Dessvarre tillkommer det en viss osakerhet i
samband med anvandningen av ML. Inom
robotikens varld ar det oftast viktigt att uppna
exakta rorelser, d& minsta osékerhet i fel riktning
kan leda till kollisioner eller farliga rérelser, med
dyrbara kostnader som foljd.

Mitt examensarbete gick ut pa att skapa ett
reglersystem som gor en robotarm

mer foljsam, d.v.s. att gora interaktioner mellan
omagivningen och roboten mer naturlig. Mer
formellt kallas en sadan mdjlig ansats for
impedansreglering (eng. impedance control)
som ar vanlig inom robotik. Som namnet antyder
gar det alltsa ut pa att fa roboten att bete sig
som en mekanisk impedans. Pa sa satt blir
interaktionen med roboten sakrare och
potentiella kollisioner blir inte lika kraftfulla.
Reglersystemet utvarderades bade i ett
simuleringsprogram med en virtuell robotarm,
men aven med hjalp av en riktig robotarm.
Dessutom gjordes flera parametrar
konfigurerbara, vilket gjorde det mdjligt att stalla
in s& att roboten uppvisar en viss 6nskad
impedans under kérning. Resultaten av arbetet
visade att anvandningen av impedansreglering
pa en robotarm resulterade i att den beter sig
som en fjaderlik mass-dampare, med snarlika
beteenden saval i ett simuleringsprogram som
pa en riktig robotarm, se figuren nedan.
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