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  عمليات گرفتن قطعه توسط ربات مونتاژ كننده با استفاده از روش درخت تصميم گيريتشخيص خطا در 
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   مبسوطچكيده

 در يادگيري ماشين بـه منظـور تكامـل در فعاليـت هـاي               درخت تصميم گيري  در اين مقاله رويكرد     

،  ربات مونتاژ كننده به منظـور انجـام ايـن عمليـات            .د ارائه مي گرد    توسط ربات  خودكارمربوط به مونتاژ    

، رها كردن قطعه را انجام مي دهد كه در هر يك            انتقال قطعه   فعاليت هاي  حركت جهت گرفتن قطعه،        

  نسبت به جمع آوري      [1]همكارش   و Seabra. از اين فعاليت ها امكان بروز خطا توسط ربات وجود دارد          

 گـرفتن قطعـه،    در مـسير      درخصوص  بردارگشتاور و بردار نيروي ربات پس از تشخيص خطا            داده هايي 

نـوان  كه در واقع سه مولفه بردار نيرو و سه مولفه بردار گشتاور در حالت سـه بعـدي بـه ع                     نمودند   اقدام

 )1: (شـده اسـت      كلاس مختلف تعريـف      خصيصه ها در نظر گرفته شدند در اين مجموعه داده ها چهار           

 كـه در آن   Collision)2(ه صورت طبيعي ادامه پيدا مي كند،  كه در آن حركت ربات بNormalكلاس 

 كه در آن ربـات تـا مـرز مـانع            Fr_collision )3( ،تصادم با مانع مي باشد    خطاي حركتي ربات همراه با      

.  كه در آن ربات پس از بروز خطا، امكان هيچ گونه فعـاليتي نـدارد               Obstruction )4(حركت مي كند و     

ر تشخيص خطاي حركت ربـات چنـدان   با توجه به آنكه روش هاي كلاسيك برنامه ريزي حركت ربات د        
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 ها   نسبت به آموزش داده    1روش درخت تصميم گيري   استفاده از سعي برآن است كه با      موثر نمي باشند،      

در .   استفاده شده اسـت     C4.5   ، Ripperدرخت تصميم گيري از دو ابزار       يادگيري   به منظور . اقدام نمود 

 را  تـشخيص خطـا   ي فوق الـذكر، دانـش لازم بـراي          بكارگيري روش ها  عي برآن است كه با      س اين مقاله، 

  .استحصال كرد

داده هـاي آمـوزش  و داده هـاي        بـه دو بخـش        مي باشـند   نمونه 1320 كه   داده هاي اشاره شده در بالا     

 درصـد داده هـا را       30 درصد و داده هـاي آزمـايش         70ش تقسيم مي گردند كه داده هاي آموزش         يآزما

 دسـته داده    10 بار به صورت تصادفي انجـام گرديـد و بنـابراين             10اين تقسيم بندي    . تشكيل مي دهند  

  .درخت تصميم گيري ايجاد گرديد ، دسته داده 10ه در هر روش اين آموزش و آزمايش ايجاد گرديد ك

  : ارائه مي گردد1نتايج بدست آمده در جدول 

   نتايج بدست آمده با استفاده از ابزارهاي مختلف-1جدول
Percent of Learning  

Obstruction Fr_collision Collision Normal  

Learning 

Method 

63.64 81.94 85.62 88.42 C4.5  

83.78  90.63  77.94  96.43  Ripper  

 بهتـر   C4.5 از نتـايج     ripper ساير نتايج مربوط به ابـزار        collisionه جز در كلاس     ، ب 1با توجه به جدول     

  . درصد مي باشد40  خطاهاي يادگيري در حدود 2SKIL با استفاده از روش [1], در . مي باشد
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