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Sekil 1 : CNMP Modelil". Ust kisimda adin egitimi asamasi, alt kisimda ise agin tahmin/test asamasi agiklanmigtir
| o o
Deney 1[1] | Giris
CNMP 'nin kapasiteleri:

Amac: CNMP’nin ham goruntt maskeleri kullanarak ogrenebilme
kapasitesinin denenmesi
Gorev: Yerleri ve boyutlari degisken olan engellerden kaginma.

> Dagilimin birden fazla gosterimden 0grenilmesi (muhtemelen birden fazla ¢calisma sekli ile).
> Duyudevinimsel yoriingede gomiilii olan gorev 1le 1liskili niteliklerin kesfedilmesi.

> Harici parametre/hedef < karmasik hareket iliskisinin az sayidaki gosterimden 6grenilmesi
> (Cok boyutlu duyudevinimsel uzay < karmasik hareket iliskisinin ¢ok sayidaki gosterimden

- — .

. ogrenilmesi.
*§ \‘ > Harici bozulmalara hareket esnasinda karsilik verebilme.
3 | sampledPatPoins | Siradaki hedeflerden bir tanesi ¢ok daha karmasik duyudevinimsel uzayda insan
o (Z::]ZO))_’:OZ(: —— gosteriminden 0grenim saglamak.
) ) Deney Diizenegi
Sekil 2 : CNMP modelinin ham gériintii ile editiime semasi Sekil 3 :Ham gorintler ile egitilen

CNMP’nin 2 boyutlu hareket
uzayindaki 6zgun durumlarda
verdigi sonuclar.
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Sekil 4 : CNMP’nin duyudevinimsel uzayda yer alan bilgilere gére Motor Primitif siniflandirma ve dissal
etkilere karsi koyma kapasitesini test ettigimiz diizenek. Solda deney dlizenegi, ortada deneyde kullanilan
materyaller, sagda ise kuvvet ve tutmacg pozisyon okumalari verilmigtir.
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Sekil 7 : Gésterimler insan tarafindan robotu bilgisayar araciligi ile yénetilerek saglanmistir. Insan robot

CNMP target prediction at (1) CNMP target prediction at (2) CNMP target prediction at (3) CNMP target prediction at (4) T ) - ) 7 ) o
E ' i hareketini 2 boyutta eklemektedir. Gbzlem olarak ise objenin pozisyon ve oryantasyon bilgisi
- . kullaniimaktadir.
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.Sekll 5 Test deney/nden b/r uygulama ornegl en ustte deney s:rasmdak/ kuvvet ve tutmag okuma/ar/
verilmistir. Orta sirada bazi isaretli okumalara ait deney anlarindan kesitler verilmistir, en alt sirada ise bu
anlardaki tahminler gosterimigtir.

Kuvvet ve tork okumalarini da gozeterek karmasik bir 0grenme gerceklestirmek siradaki

hedef. Bunu, gercek diinyada miknatis sokme gorevinde uygulamayi hedefliyoruz.
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