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رباتی کاربرد یادگیری ماشین در توانبخش
۱۷ بهمن ۱۴۰۱
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و حرکت ردهای مختلف حسبه عمل برای کم اههای رباتیو شامل توسعه دست زمینه تحقیقات ی رباتی توانبخش
(مانند بازو، دست، پا، مچ پا) است. محققان آزمایشاه تحقیقات هوشمصنوع متا در آمریا و آزمایشاه مهندس و
مدلسازی نورومانیال دانشاه توئنت در هلند، چارچوب نرمافزاری موسوم به متنباز میوسوئیت (MyoSuite) را ساختهاند
که الوهای حرکت عضلاناسلت پیشرفته را با هوشمصنوع ترکیب مکند. میوسوئیت همچنین از شبیهسازی همزمان
سیستمهای عضلاناسلت مجهز به هوشمصنوع که از نظر فیزی در تعامل با رباتهای کم مانند اسلت خارج هستند،
حمایت مکند. لازم به ذکر است که میوسوئیت متواند به کم رباتها مسیرهای جدیدی را در کاهش چرخههای تراری
طراح درمانهای اسلت خارج باز کند و بدون آن، به آزمایشهای طولانمدت روی مدلهای واقع نیاز داریم.


