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Robotica Movil

* Robot=Maquina autonoma

« Auténomo = Automatico ..... Automatizacion
* Robot mdévil => movimiento

« Existen robots con # formas, funciones y tamanos:

Robots humanoides

Robots industriales, exploradores, de rescate
Robots de servicio, maquinas robotizadas
Robots tipo insecto, tipo perro

Robots con piernas, con ruedas o con orugas
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Algunos Robots Moviles
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Video 50 anos de la robdtica




Tipos de Robots
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Robots Industriales

Se utilizan para realizar trabajos repetitivos,
pesados o peligrosos. En el mundo existen
mas de 900.000 robots de este tipo,
utilizados principalmente en la industria
‘automovili sﬁ_tiﬂc;la.
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Robots de Servicio

Asisten a las personas en ambientes
distintos a las fabricas. En el mundo existen
mas de 2 millones de estas unidades. Se
estima un explosivo aumento en los
proximos anos.

Entre las tareas mas importantes que se
espera realicen estos robots se encuentran:
- servicio domeéstico,

- entretenimiento,

- cuidado de ninos y ancianos,

- compania,

- exploracion, y

- labores medicas y de rehabilitacion.




Robots de Servicio

Robots Domésticos
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Robots de Servicio

Robots de Entretenimiento

» Features-front
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350K-pixel Image Sensor

Edge Detection Sensor

Speaker

64 Chords MIDI Sound

.

Stereo Microphone

_~ |EEE 802.11b Wireless LAN

Acceleration Sensor
Vibration Sensor

Wireless on/off Switch
Volume Switch

‘ ——— Paw Sensors



Robots de Servicio

Robots Médicos




Robots de Servicio

Robots de Ayuda a Discapacitados




Robots de Servicio

Robots de Limpieza




Robots de Exploracién

Permiten explorar lugares inaccesibles para
el hombre como por ejemplo otros planetas
(ej. Marte), el fondo del mar (ej. Titanic), la
antartica, el interior del cuerpo humano o
edificios derrumbados.

Robots Submarinos




Robots de Exploracién

Robots Espaciales
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Robots de Experimentacion

Viven en los laboratorios y universidades.
Permiten investigar y desarrollar nuevas
tecnologias y metodologias.




Maquinas Robotizadas

Robots para Desactivar Minas

Robots para Fumigar



Robots de Rescate




Estructura Basica de un Robot




Estructura Basica de un Robot

sistema de control

(cerebro)



Estructura Basica de un Robot

SEensores

(sentidos)




Estructura Basica de un Robot

| actuadores y efectores

(extremidades)



Arquitectura de un Robot Movil

Task/Mission

Local map C Path
I
Perception l ’
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Arquitectura de un Robot Movil

Task/Mission
Local map Path
| v
Perception g::t‘:gl

(c)2002 The RobaGip Federation
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Futbol Robdtico

{c)2002 The RobaCup Federation
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Futbol Robdtico

- |dea Basica: Tener un problema comun y muy atractivo, al cual
distintos investigadores se aboquen a resolver.
— Permite validar en forma periddica ideas.

— Se incentiva la cooperacion entre grupos (TDPs, simposios, compar
software).

— Se definen sub-etapas que la comunidad va resolviendo.

- El desafio final: Generar un equipo de robots humanoides
autonomos capaces de ganarle al equipo humano campeon
mundial de futbol antes del afio 2050.

— No importa tanto alcanzar el objetivo, si el proceso.
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Futbol Robdtico

Tareas a resolver:

« ¢ Como ver los objetos?, ;donde estan los arcos, mis compafneros
y la pelota? ... Vision

« ¢ Como le pego a la pelota?, ;como me muevo?, ;como doy
pases? ... actuacion

« ¢Donde estoy en la cancha?, ;hacia donde debo atacar? ...
localizacion

« ¢ Qué estrategia de juego utilizo?, ;coOmo me organizo con mis
companeros?, ¢cual es mi funcion? ... estrategia
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Futbol Robdtico

Disciplinas involucradas:
 Construcciodn de robots: diseno, mecanica, electréonica, mecatronica ...

« Vision: procesamiento de imagenes, reconocimiento de patrones, vision
computacional, inteligencia computacional ...

» Percepcidén (no visién): sensoérica, procesamiento de senales,...

« Actuacion: electrénica, electronica de potencia, control automatico, fisica
(cinematica inversa, ...), ...

« Localizacion: control automatico, inteligencia computacional, ...

« Estrategia: inteligencia computacional, sistemas expertos, sistemas operativos de
tiempo real, comunicacion entre procesos,

« Transversal: Biologia, neurociensas, aprendizaje de maquinas.
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Futbol Robdtico

Distintas Ligas :

« Simulacion

« Tamano Pequeno (Small Size)
« Tamano Medio (Middle Size)

« Plataforma Estandar

* Humanoide
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Liga Simulacion

Q02 The RoboCup Federation
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Liga Tamano Pequeno

(12002 The RoboCup Feckerabor
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Liga Tamano Mediano
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Liga Plataforma Estandar
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Liga Humanoide
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Percepcion

Task/Mission

Position/Map

Local map Path
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Propiopercepcion

 Encoders, compas

» Giréscopos, acelerometros

Exteropercepcién

« Tactiles (contacto)

* Infrarrojo, sonar, lidar, radar * " Trotal=Teovlo+ Tretorno

« RFID

« (Camaras
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Vision Computacional

 Deteccién de clases de objetos usando clasificadores
estadisticos (boosting)
 Reconocimiento de objetos y matching de imagenes usando

descriptores locales (SIFT)

* Analisis de imagenes infrarrojas (en desarrollo)
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Deteccion de Objetos
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Deteccion de Objetos

Deteccion de objetos multi-clase o “multi-vista”
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Reconocimiento de objetos
(SIFT)
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Reconocimiento de objetos
(SIFT)
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Auto-Localizacion y
Construccion de Mapas

Local map

Perception

Task/Mussuon

N N Environment




Auto-Localizacion y
Construccion de Mapas
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Auto-Localizacion y
Construccion de Mapas

Prediction of

: osition Estimation
Encoder e Meqs_urement and Cg—sﬁnme— (fusion)
Position (cdometry)
§ » matched predictions
Map ® S and observations
data base :6 ©
o = YES
a0
L 9
B3
Q -
»- Matching
1. Prediction based on previous estimate and odometry
2. Observation with on-board sensors raw sensor data or
3. Measurement prediction based on prediction and map extracted features
Observation

4. Matching of observation and map
. . .. . on-board sensors
5. Estimation -> position update (posteriori position)

Perception

Métodos de fusion de informacion bayesianos
(estimacion de parametros): Filtros de Kalman,

Particulas, Unscented Kalman e hibridos.
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Control de Movimientos

Task/Mission

Local map C Path
I
Perception l ’
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Control de Movimientos
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Control de Alto Nivel

Task/Mission

Position/Map ‘

Path

Local map
|
Perception I
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Control de Alto Nivel

Futbol Robédtico

Roboébtica de Servicio
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Futbol Robdtico

- |dea Basica: Tener un problema comun y muy atractivo, al cual
distintos investigadores se aboquen a resolver.
— Permite validar en forma periddica ideas.

— Se incentiva la cooperacion entre grupos (TDPs, simposios, compar
software).

— Se definen sub-etapas que la comunidad va resolviendo.

- El desafio final: Generar un equipo de robots humanoides
autonomos capaces de ganarle al equipo humano campeon
mundial de futbol antes del afio 2050.

— No importa tanto alcanzar el objetivo, si el proceso.

FACULTAD DE CIENCIAS
FISICAS Y MATEMATICAS
UNIVERSIDAD DE CHILE




Futbol Robdtico

Tareas a resolver:

« ¢ Como ver los objetos?, ;donde estan los arcos, mis compafneros
y la pelota? ... Vision

« ¢ Como le pego a la pelota?, ;como me muevo?, ;como doy
pases? ... actuacion

« ¢Donde estoy en la cancha?, ;hacia donde debo atacar? ...
localizacion

« ¢ Qué estrategia de juego utilizo?, ;coOmo me organizo con mis
companeros?, ¢cual es mi funcion? ... estrategia
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Futbol Robdtico

Disciplinas involucradas:
 Construcciodn de robots: diseno, mecanica, electréonica, mecatronica ...

« Vision: procesamiento de imagenes, reconocimiento de patrones, vision
computacional, inteligencia computacional ...

» Percepcidén (no visién): sensoérica, procesamiento de senales,...

« Actuacion: electrénica, electronica de potencia, control automatico, fisica
(cinematica inversa, ...), ...

« Localizacion: control automatico, inteligencia computacional, ...

« Estrategia: inteligencia computacional, sistemas expertos, sistemas operativos de
tiempo real, comunicacion entre procesos,

« Transversal: Biologia, neurociensas, aprendizaje de maquinas.
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Futbol Robdtico

Distintas Ligas :

« Simulacion

« Tamano Pequeno (Small Size)
« Tamano Medio (Middle Size)

« Plataforma Estandar

* Humanoide
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