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® ;Qué es un robot?
® ;Cuales son los problemas de la robética?
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;Qué es realmente un robot?

® Sensores: vision

® Actuadores:
robotica movil vs.
manipuladores

® Computador:
Programacion

@ Comunicaciones:
humanos y robots




;Como cree la gente que son los robots?

® Humanizados
®Inteligentes

® Robustos

® Multitarea

® Comunicativos



Como son realmente...

® Industriales

® Manipuladores
® [ontos

® Fragiles

® Mono-tarea

® Aislados

Nuestro grupo se dedica a la robotica movil
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;Cuales son los problemas de la robotica movil?

® Percepcion: ;Qué hay en el mundo?

® L ocalizacion: ;Donde estoy?

@ Navegacion: ;Como voy a otro sitio?

® Inteligencia: ;Qué tengo que hacer?

® Autonomia: ;Como lo tengo que hacer?
@ Cooperacion entre robots

® Interaccion con los humanos
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Nuestro trabajo en robotica

® Robotica movil

® Percepcion
®Localizacion

' ® Navegacion

® Cooperacion

® Divulgacion




Localizacion: ;Donde estoy?

Determinar la posicion del robot en un

“mapa” a partir de sus

Trayectoria

percepciones

Posicion Inicial

g

Elipses de
incertidumbre




Mecanismos de localizacion

® Sensores especificos: GPS, balizas, etc.
Problema: ingenierizar el entorno

® Odometria: Problemas en robots con patas.
Incluso en los de ruedas...

® Usar el propio mapa:

- Filtros de Kalman
- Técnicas probabilisticas (POMDP)
- Muestreo (Montecarlo)
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Localizacion con POMDP: Sonar y ruedas




 Localizacién con POMDP:

Visual Location JDE

theta_dial

fﬁi (B alberto@car) (@ alberto@car



Turn Left N: 0.15[T: 0.70|TT: 0.15|TTT: 0.0
Turn Right N: 0.15[T: 0.70 | TT: 0.15|TTT: 0.0
Go forward N: 0.20[F: 0.6 |FF: 0.15 |FFF: 0.05
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Navegacion: ;Como voy a otro sitio?

Ciencia (o arte) de conducir un robot por un
entorno para alcanzar un destino sin colisionar

® Navegacion local: conduccion

® Navegacion global: calculo de rutas

® SLAM: Simultaneous Localization
and Mapping
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Navegacion global: Técnicas clasicas
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Navegacion global: grafo visibilidad
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Navegacion global: gradiente
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;Inteligencia? Simplemente Autonomia

;Como organizamos las tareas? Nuestra idea:

JDE: Jerarquia Dinamica de Esquemas

Esquema: flujo iterativo modulable activable
- Perceptivos: Producen
-Actuacion: comandos o activacion
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Cooperacion: La RoboCup

® Dominio de experimentacion

® Competicion (divulgacion)

® Categorias:
- F180

- Medium

- 4 patas (Aibo)
- Humanoides
- Simulacion




Divulgacion: RoboCampeones

® Fomento de la cultura cientifica y tecnologica

®Divulgacion de la robotica

Www.robocampeones.org




Los robots del manana

® ;Qué aplicaciones?
@ ;Qué precio?
® ;Quién los hara?

® ;Robots de servicio?




Los robots del manana: respuestas osadas

® [nteraccion con el entorno
® Electrodomésticos
®Humanoides
® Mascotas

@ Sony, Toyota,...
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