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Robotica: Estructura
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Robotica: El futuro*
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Robots Moviles
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Terrenos preparados
Configuraciones:

— Ruedas directrices

— Mecanismos diferenciales

. . R
— Ruedas directrices/motrices

— Ruedas especiales: illionator

x(t) = | v(o)cos(8(c)do
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y(t) = [v(o)sin(6(0) Ho
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o(t) = | w(o)o

) POLITECNICA




Configuraciones:
— Mondépodos
— Bipedos

— Multipodos
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Robots Caminantes

El sistema robotico consiste en un juego de eslabones
Interconectados que constituyen una 0 mas cadenas cinematicas
gue se abren y se cierran a lo largo del ciclo de locomaocion (“gait”).
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Robots Caminantes

Caracteristicas

= No necesitan terreno continuo

= Menores problemas de deslizamiento y
atascamiento

= Menor dafno en el entorno

= Mayor movilidad

= Mayor capacidad para sobrepasar
obstaculos

= Suspension activa

= Mejor rendimiento energeético

= Mayor velocidad en terrenos muy
irregulares
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Aplicaciones

= Transporte militar

= Inspeccion y manipulacion en
centrales nucleares

= Extincion de incendios y rescate

= Construccion de edificios

= Explotaciones mineras

= Explotaciones terrestres, espaciales y
submarinas

= Trabajos agricolas y forestales

= Ayuda a minusvalidos

= Soporte de pruebas para técnicas de
inteligencia artificial

= Educacion y entretenimiento
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Robots Multipodos

— 1850  Mecanismo andante de Chebyshev

L 1968 GE Walking Truck (R.S. Mosher)
Phony Pony (McGhee y Frank, South
California Univ.)

Mecanismo de

OSU-hexapod (McGhee, Ohio State Chevishev, 1850

University)

ASV (Ohio State University)

I S Hexapod = GE Walking Truck
Ohio State University, 1977 Ohio State Univiversity, 1990 GE Corporation, 1968

) POLITECNICA




d/ ==

Robots cuadripedos
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Robots Robots
Caminantes Escaladores

Sujecidn externa

Robug Il

|
&) POLITECNICA




BIG-DOG (BOSTON DYNAMICS)
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HUMAN-ROBOT FRIENDLY
INTERACTION

Happiness
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Prof. A. Sano
(Nagoya IT)




OMNIDIRECTIONAL VISION

y Objects segmentation

Video Sequence:Complex
environment (outdoor, occlusions,

non-rigid objects) '

Multiple moving objects detection
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CENTRO DE AUTOMATICA Y ROBOTICA - CAR
(CSIC-UPM)
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GRUPOS DE INVESTIGACION DEL CAR

AUTOPIA
Se pretende transferir las técnicas desarrolladas para el control de robots auténomos al control de
vehiculos modificando, en la menor medida posible, el entorno en que estos han de evolucionar.

CONTROL (ROBOTICA DE LOCOMOCION E INTERACCION)
El grupo de Control Automatico, tiene como objetivo fundamental la investigacion sobre el analisis y el
disefio de sistemas en el marco del Area Cientifica - Técnica de Ciencia y Tecnologias Fisicas.

CONTROL INTELIGENTE
Grupo de Investigacion de la Universidad Politécnica, orientado a robots moviles e inteligencia artificial,
con base en el control y el software.

GAMHE
Grupo de Automatizacion Inteligente de los procesos de mecanizado de alto rendimiento.

GPA

El Grupo de Percepcidn Artificial se centra en el disefio y desarrollo de sistemas de percepcion-
planificacion-accion. Esta especializado en la integracién-fusion de informacion obtenida de sensores
muy variados, su tratamiento automatico e inteligente y su empleo en latoma de decisiones, dando
respuesta a problemas de indole muy variada.
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INFORMATICA
Grupo orientado a la investigacion en el area de vision por computador y robotica. Aplicando técnicas de
deteccion, seguimiento de vehiculos y aparcamiento automatizado, entre otros.

LOPSI
Grupo de localizacién y exploracion de sistemas inteligentes.

ROBOTS Y MAQUINAS INTELIGENTES
Orientados a la investigacion en cinematica de robots, robots paralelos, localizacion de robots moviles,
sistemas electronicos reconfigurables, entre otras lineas de investigacion y desarrollo.

ROBOTICA Y CIBERNETICA

Desde 1982 el grupo de Robdtica y Cibernética ha trabajado en diversos tépicos dentro de los campos de
la robotica, manufactura flexible e ingenieria biométrica. Otras lineas hacen referencia a vehiculos aéreos
no tripulados, micro-robotica, biomecatrénica, entre otros.

SISTEMAS AUTONOMOS
El principal esfuerzo de este grupo se encuentra orientado a desarrollar la cienciay la tecnologia para
crear sistemas totalmente autonomos para el mundo real y con propésitos industriales.

VISION POR COMPUTADOR

Grupo orientado al desarrollo de aplicaciones en visién por computador, vision de inspeccién, vision 3D,
sistemas de informacion visual, etc.
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Area de localizacion del movil Balizas.
Area de ubicacion de balizas Mévil
Obstaculos

TE, 9 balizas.
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NUEVAS TECNOLOGIAS PARA OBSERVAR
ANERIS

AMiliais y desarrollo de wne sonda ocEanogRéfics inmeligente con capecidad surbnoma de obrencién de muesraS
IP: Jaume Fiera

Proyecto Intramural CSIC
UNIDAD de TECNOLOGIA MARINA (UTM) INSTITUTO de CENCIAS del MAR (ICM)
Juurse Flarn, Sergl Pons, lemssl F. Aymerich, Bees Tomectls, Rtal Sirds, Ehom Biarcinlat
[FEp WP CSIC
INSTITUTO de INVESTIGACIONES an
INSTITUTO de AUTOMATICA INDUSTRIAL [LA1) INTELIGENCIA ARTIFICIAL (L&)

C maafecfa el movimiento del agua
“a la dindmica del ecosistema marino?

=

BINEA.DE INVESTIGAGION
EN TECNOLOGIA MARINA

A pesar del interi: ciemfico por las ineracciones
en &l océano, s esrudio direcro esrd linirado
enormenants por los acruales insmumentos

de cbiervacion.

Para mejorar la capacidad de’ observacion

del océano se plantean las sigwierses

lineas de invessgaciGn:

() Diseno y desarrolio de nueva
instrumensacibn ocsanogrifica

£ Desarmolio de'nueva: merodologhas
de anélisis de datos oceanogrificos

INNOWACION TECNOLOGICA EN BIOCIENCIAS MARINAS
Acrughrems satd en dejamollo eva Insrrvmnentaciin y menodologiaa
de andlisis para mejorar |8 capacidad de exploracitn del medio marino.
Una mayor comprensiSn de ess ecolsmena permisrd wn o nis
somenible de loi recursod marinos y un mejor andlisis de su influencia
en fendmencd de sscala global como &l cambio climdico.
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El rolbot cuadrupedo '

o Alto impacto en el

\. entorno

Alto costo de material
| Andamios Alto costo de trabajo

Gruas y vehiculos Se necesita acceso libre
suspendidos El rango operativo es
pequeino

Solucion Seguridad de los

robotizada operadores
Eco-proteccion
Tiempo minimo de
colocacion
Control de la postura
del taladro
Recopilacion de datos
geoldgicos

) POLITECNICA




T e Lan
¢ YA N i %

oy o
) 4

Desarrollo de un robot escalador tele-operado para realizar labores
de consolidacion en montafas y la monitorizacion de deslizamientos

RoBOCLIMBER

Proyecto de la CE

Posicionamiento en las montanas.

Perforacion de agujeres de hast
20 metros de profundidad.

Moniterizacion por medio de un
circuito cerrado de television.

Operacion remota per medio de un
AUmento de productividad.

Disminucion de costes hasta de un
OPEraCIONES,

Alta seguidadiianeralipuestorgue: It
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Generacion de movimientos (p@sidiak

Modo de escalar
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Nuevo Tren de Rodadura
Neumatica
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CONSEJO SUPERIOR DE INVESTIGACIONES CIENTIF
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e Desarrollo
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Rolling Box System

ML IMASIDIE SL.

Programas de Investigacion
y Desarrollo
Proyectos de Innovacion
Tecnologica
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Intelligent Transport
Systems (ITS)

e Comunicacion entre operador
y maquina

* Monitorizacion de la variables
del vehiculo en todo momento

* Intercambio de informacion

Integracion de las telecomunicaciones
modernas, el control y la tecnologia de
procesamiento de la informacion.

Mejorara la gestion eficiente del trafico y
proporcionar mejor informacion a los
viajeros que usan los distintos sistemas

*Reducir la congestion del trafico
*Seguridad en el transporte
*Proteccion al medio ambiente
Movilidad sostenible

Transporte automatizado
*Ejecucion de tareas en RT
*Multiples actuadores
*Multiples sistemas de medicion
*Estrategias de control
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Proyecto Actual:

Investigacion industrial sobre el guiado
| automatico de un autobus articulado

Fase experimental

Monitorizacion HMI

de multiples "
. multicliente
variables

Herramientas
de analisis
flexible

Alta capacidad
de operar

remotamente

Control lateral
y control de
velocidad

Analisis de
resultados
off-line
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Perception and Actuation Architectures |

On board couter "
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Human Machine Interface (HMD
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Lane Guide Rail Detection : Range Sensor point of view

Laser Sick
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Experimento: Control de direccion

Detalle del volante y la pista durante un ensayo
experimental
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Experimento: Control de direccion

Bus en movimiento sobre la pista de prueba
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 Vistadel Vista del volante y'
RBS sus engranajes
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