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PROPUESTA DE TRABAJO FIN DE MÁSTER 

Dª/D.                                                                                                                                    con DNI  

y domicilio en 

CP                        Localidad                                                                                                         ,Provincia 

Teléfono                                                                                  correo electrónico 

 

                                                                                                             Fdo.:  

PROGRAMA OFICIAL DE POSGRADO: 
                                       MÁSTER EN :  

 

DATOS DEL TRABAJO FIN DE MÁSTER 
   

     TÍTULO :  
      
      
      
 
   

     DIRECTOR1  
     APELLIDOS :                                                                                              NOMBRE:  
     DNI.:                                                      ÁREA: 
     DEPARTAMENTO:  
 
 
  
     (La firma debe validarse mediante el sello del departamento)                               Fdo.:  
   

     CODIRECTOR (Rellenar en caso de Codirección) 2 
     APELLIDOS :                                                                                              NOMBRE:  
     DNI.:                                                     ÁREA:  
     DEPARTAMENTO:  
 
 
  
     (Id.)                                                                                                                                    Fdo.:  
   

     PONENTE  
     APELLIDOS :                                                                                              NOMBRE:  
     DNI.:                                                    ÁREA:  
     DEPARTAMENTO:  
 
 
  
     (Id.)                                                                                                                                  Fdo.: 

 

1 En caso de que el Director/Codirector no sea profesor universitario:  
                             ‐Indicar el cargo que ocupa. 
                             ‐Deberá solicitarse autorización expresa de la Comisión de Estudios Oficiales de Posgrado de la Universidad de Zaragoza.               
2 Mediante escrito aparte debe justificarse la necesidad de codirección.   
 



           

PALABRAS CLAVE (para su clasificación por Biblioteca) 
   

      
      
      
 

 

RESUMEN DEL TRABAJO PROPUESTO (Contexto, problemas abordados y objetivos)  
   

      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
     
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
      
 
 

                                                                                               Zaragoza, a           de                              de 200 
 

   
Cumplimentar por la Comisión Académica del POP 

      
La Comisión Académica del POP SÍ/NO3 aprueba                           El Presidente de la Comisión,  
esta Propuesta con fecha   
 
 
  
                                                                                                                                                  Fdo.:  
 
3 Táchese lo que NO proceda.             
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	Resumen: La utilización de varios robots que cooperan entre sí para realizar una determinada misión es un tema que ha adquirido gran relevancia en el campo de la investigación en Robótica.  Muchas de las potenciales aplicaciones en robótica se verán notablemente optimizadas si consideramos un  equipo de robots que cooperan en la realización de una misión.  Ejemplos de ello se encuentran en los robots que cooperan en el transporte o en la manipulación de piezas en una industria; en el despliegue para la exploración de un terreno total o parcialmente desconocido, como puede ser la exploración espacial en un planeta; la realización de tareas agrícolas en grandes extensiones de terreno, en la que los vehículos-robots se coordinan para la realización de la tarea en el menor tiempo posible; en operaciones de vigilancia de grandes extensiones interiores o exteriores (aparcamientos, instalaciones), tanto para la vigilancia relacionada con posibles intrusos como en la relacionada con la medida de parámetros medioambientales; en apoyo a un equipo humano en operaciones de rescate o en intervención en ambientes hostiles o contaminados; en el despliegue de una red de comunicaciones ad-hoc, cuando la infraestructura no existe o cuando se ha destruido por efecto de alguna catástrofe o accidente.

En todos los ejemplos anteriores es fundamental considerar la coordinación y cooperación entre los robots, en diversos aspectos: la navegación, la percepción, y la planificación y asignación de tareas.  En el tema de investigación objeto de esta solicitud se propone avanzar en técnicas de planificación de la navegación cooperativa para un equipo de robots.  La cooperación se puede realizar de diversas maneras:

· Mediante robots en formación, en los que el equipo adquiere una determinada topología en el sentido de que el sistema debe mantener una determinada localización y movimiento relativo entre los robots del equipo.  Este tipo de cooperación es útil en tareas en la que los robots deben moverse coordinadamente para manipular o transportar piezas o servir de formación envolvente para una operación de escape de una situación de emergencia en la que los robots sirven de guía hacia lugares seguros de un grupo de personas.  La configuración debe ser flexible y adaptable a la forma y restricciones del entorno (p.e. paso de lugares estrechos, posibles obstáculos no previstos que aparezcan en el camino).  Las técnicas desarrolladas hasta el momento se han orientado fundamentalmente al mantenimiento de formaciones, pero se han tratado poco los aspectos de adaptación al entorno.  En este sentido se pretende dirigir parte de la investigación a realizar.

· Mediante la navegación coordinada de robots para el despliegue en misiones de exploración, vigilancia e intervención.  Se trata de desarrollar técnicas de navegación cooperativa en las que a cada robot se le asigna una tarea mediante el sistema denominado “Multi-robot Task Allocation (MRTA)”.  Los robots puede ser heterogéneos, es decir pueden llevar diferentes sensores y estar especializados cada uno en un tipo de tarea (percepción del entorno, manipulación).  Esto impone una serie de restricciones en el MRTA, ya que no todos los robots pueden hacer todas las tareas.  En este tipo de misiones pueden aparecer limitaciones en las comunicaciones, bien porque no existe infraestructura convencional en el entorno a explorar (entornos cerrados, subterráneos, túneles) o porque se ha destruido total o parcialmente.  La necesidad de mantener la conectividad impone restricciones adicionales a las mencionadas en el punto anterior, que deben ser tenidas en cuenta en la asignación de tareas.  Este tipo de restricciones no han sido habitualmente consideradas en la literatura como planteamiento general.  Las soluciones propuestas han sido ad-hoc.  Este será un tema importante que se abordará en el trabajo de investigación.

· En cualquiera de los dos conjuntos de técnicas mencionados las restricciones impuestas por el entorno pueden provocar situaciones de bloqueo y comportamientos cíclicos, que impedirían al sistema de robots cooperantes avanzar.  Éste es un tema abierto, para el que no se han dado, hasta nuestro conocimiento, soluciones generales.  La navegación cooperativa considerando estas situaciones será uno de los objetivos fundamentales del trabajo de investigación.

En resumen, en el trabajo se desarrollarán técnicas de navegación cooperativa considerando dos tipos de restricciones:

· restricciones impuestas por el entorno, evitando situaciones de bloqueo o comportamientos cíclicos, considerando el dinamismo del entorno.
· restricciones en las comunicaciones, en las que el sistema debe asegurar el cumplimiento de la misión a la vez que asegura el mantenimiento de la conectividad.

Como técnicas básicas se utilizarán analogías con sistemas mecánicos, tipo resorte y amortiguamiento, que permitirán abordar los problemas planteados proporcionando soluciones generales. 
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