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  چکیده
نماي نائو با روش یادگیري نمایشی پرداختـه شـده     در این مطالعه به ایجاد یک سیستم دو لایه جهت آموزش دادن ربات انسان

ي اول این سیستم حرکات پیچیده و ریتمیک دست مثل ضربات کاراته را از طریق دستگاه ضبط حرکت، ضبط نموده و بـا   لایه. است
خـط سـیرهاي    . هاي هر درجه آزادي درگیر در حرکت مورد نظر را بدست خواهد آورد اویهکمک روابط سینماتیک معکوس مقادیر ز

سـازهاي   اي از نوسـان  ي دوم با استفاده از شـبکه  لایه. شود هاي هر درجه آزادي به عنوان ورودي به لایه دوم سیستم داده می  زاویه
این سیستم قادر . پردازد ي اول می هاي بدست آمده از لایه ش دادهشود به آموز فاز که براي هر درجه آزادي در نظر گرفته می-دامنه
را  ي ریتمیـک ي دوم این خط سـیرها  لایه درلایه اول بدست آورد و  توسطرا  و ر یتمیک  خط سیرهاي  هر نوع حرکت پیچیدهاست 

 سـاز ربـات   شـبیه  شـی در محـیط  آموزسیسـتم   پیاده سازي این نتایج . ها همگرا شود ي این حرکت آموزش ببیند و نسبت به همه
)WEBOTS( دهند که ربات به نحوي مطلوب حرکت مورد نظر را آموزش دیده استکه با نرم افزار متلب پیوند شده است نشان می.  
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  مقدمه -1
 که است زنده موجودات در مهم هاي توانمندي از یکی کردن حرکت

 حرکات انواع انجام قابلیت .دارد ها آن بقاي رشد و در اساسی نقش
 ها آن هوشمندي از بخشی ها خصوص انسان به داران مهره در پیچیده

 هاي و اندام اعصاب ي سلسله در و ضمنی طور به که گردد می محسوب
 جانوران زنده، انواع از الهام با مهندسی علم .است شده یهتعب ها آن

 حرکات انجام نیازمند که است ساخته را مختلفی هاي ماشین و ها ربات
 ي مسئله رو این از .هستند خود با متناظر هاي زیستی نمونه با مشابه
 رباتیک در هاي اساسی چالش از یکی ها ربات گونه این در حرکت تولید

   .دشو می محسوب

 کنترلی 1سیرهاي طخ از اي مجموعه ایجاد معناي به حرکت تولید    

 ربات تا گردند می ارسال ربات یک به مفاصل زمان طول در که است
 دبای شده سیرهاي تولید خط .دهد انجام را پیچیده مانور یا حرکت یک

 پویا شکل به و کار یک انجام جهت ربات بالاي سطح ي اراده اساس بر
 را حسگرها اطلاعات و ربات محیطی شرایط و شوند د تولیدهوشمن و

ي تولید حرکت به خصوص حرکات ریتمیک مثل  مسأله .بگیرند نظر در
نما با درجات آزادي فراوان امري  یاد دادن حرکات موزون به ربات انسان

ریزي سنتی و معمول،  هاي برنامه توسط روش چالش برانگیز است که
ین رو، ا، از باشدفراوان می تحلیلمند پردازش و بر و نیاز سخت، هزینه
را هاي پیچیده رفتاربا آنها بتوان  که 2یادگیري ماشینهاي  نیاز به روش

 .کاملا محسوس است ماشینی یاد داد هايسیستم به  نحوي مطلوب به
و   توان برنامه که چگونه می است  به این مفهوم ،یادگیري ماشین
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