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Autonomia



Autonomia

e ;Qué era autonomia?
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JAutonomia?

“Los seres vivos son autonomos, en los que su autonomia se da en su
autorreferencia y son sistemas cerrados en su dinamica de constitucion como
sistemas en continua produccion de si mismos.”

F. Varela, H. Maturana
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Autonomia

“Capacidad de una entidad a reaccionar a un estimulo
externo segun sus propias reglas y componentes”

Nosotros
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Autonomia

En vehiculos auténomos definimos niveles y tipos de
autonomia

Duckietown
Engineering
Chile




N IVe I eS d e a UtO n O m |a National Highway Traffic Safety Administration (NHTSA), USA

Niveles de autonomia de autos auténomos
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N ive I eS d e a UtO n O m ia National Highway Traffic Safety Administration (NHTSA), USA

Niveles de autonomia de autos auténomos
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Niveles de autonomia de autos auténomos
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N iVEleS d e a UtO nO m ia National Highway Traffic Safety Administration (NHTSA), USA

Niveles de autonomia de autos auténomos
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Niveles de autonomia de autos auténomos
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N iVEleS d e a UtO nO m ia National Highway Traffic Safety Administration (NHTSA), USA

Niveles de autonomia de autos auténomos
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Sin ojos Sin atencion Sin manubrio

(poder absoluto)
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Tipos de autonomia

e Los tipos de autonomia definen la interaccién entre el usuario y el
vehiculo

e Puede ser serial, entrelazada o paralela

e Usamos definicion de Gill Prat, Toyota Technological Institute
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Autonomia serial




Autonomia serial




Autonomia serial

jHaz esto!




Autonomia serial

iHaz esto! Ok




Autonomia serial

iAhora haz
eStO! E ®E E E E E E E =

(




Autonomia serial

iAhora haz Ok
eStO! E = N E = =




Autonomia entrelazada




Autonomia intercalada




Autonomia intercalada

jHaz esto!




Autonomia intercalada

Ahora hazlo
tu




Autonomia intercalada

Ahora te toca
ati




Autonomia intercalada

Ya, pero
después a ti




Autonomia paralela




Autonomia paralela




Autonomia paralela

Ups, creo que
atropellaré a mi tio




Autonomia paralela

Tranqui, yo te
aYUdo E E E E E E ®E =®




Mision de hoy



Mision de hoy

Implementar un sistema de autonomia paralela de
nivel 3



Requerimientos

Con la nueva informacion de esta capacitacion, para Implementar un
sistema de autonomia paralela de nivel 3:

1. Manejaremos el Duckiebot con el joystick

2. Cuando el Duckiebot detecte un pato, debe publicar su posiciéon en
un t(')pico llamado “/duckiebot/posicion_pato” (geometry_msgs/Point)

3. Otro nodo “controller” debe obtener la posicion del pato y la
velocidad publicada a las ruedas, y debe decidir si el Duckiebot

avanza o se detiene.
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camera_node —_ >

/duckiebot/camera_node/image/raw
sensor_msgs/Image

duck detector

/duckiebot/detecciones
sensor_msgs/Image

/duckiebot/posicionPato
geometry msgs/Point
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/duckiebot/joy

’///,,,———""—— sensor_msgs/Joy

joy control

/duckiebot/wheels_driver_node/car_cmd
duckietown msgs/Twist2DStamped

wheels_driver_node
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camera_node ., /duckiebot/camera_node/image/raw
sensor_msgs/Image

/
—
duck_detector /duckiebot/posicionPato
geometry msgs/Point
/duckiebot/joy
joy_contro sensor_msgs/Joy

/duckiebot/possible_cmd
duckietown msgs/Twist2DStamped

/duckiebot/wheels_driver_node/car_cmd
duckietown msgs/Twist2DStamped

wheels_driver_node
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Modelo propuesto

1. El modelo propuesto nos permite intervenir los comandos de velocidad
dependiendo de la informaciéon que observemos del entorno
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