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* 6 Obijetivos Proyecto

e ODbjetivos:

o El objetivo principal es disefar y desarrollar las funcionalidades

basicas para que la robotica ubicua pueda realizar tareas en zonas
urbanas.

e 1. Objetivos cientificos y tecnoldgicos

Analisis de los requerimientos necesarios para que la robotica ubicua
pueda desarrollar tareas en las ciudades

Localizacion y navegacion cooperativa

Percepcion cooperativa del entorno

Construccion cooperativa de mapas

Interaccion robot humano

Distribucion de multitareas

Comunicaciones sin hilos para la robotica ubicua
- 2. EXperimentos

Guia y transporte de personas
I I - Evacuacion de personas
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6 Localizacion Experimentos

CSIC

UPC Campus Nord | | Gracia Superblock

Espanya Industrial

superblock (olanped)
22@ Camous
Audiovizual
Sunerbinck
{in development)

Rikbera
l l Sunertinck

INSTITUT DE ROBOTICA
| INFORMATICA INDUSTRIAL




# @  Localizacion Experimentos: Escenario 1

Zona Campus Norte, UPC
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Localizacion Experimentos: Escenario 2

Zona
Distrito Gracia
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* 6 Infraestructura para Escenario 1
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¥ Algunos Videos Escenario 1




o Algunos Videos Escenario 1
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% Algunos Videos Escenario 1
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Robots y Sistemas

Wifi Wifi

Robot 2 Robot N

Ethernet

Wifi Wifi
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- Analisis de Requerimientos
* en Zonas Urbanas

e Objetivos:

e Analizar los requerimientos necesarios para poder usar robots y
sistemas en zonas urbanas, por ejemplo movilidad, zonas de carga
y descarga, etc.

e Analizar temas relacionados con los sensores, ubicacion,
seguridad, etc.

e Analizar temas relacionados con la seguridad y privacidad de las
personas.

e Analizar las necesidades de las supermanzanas (superblocks)
donde los robots tienen que dar servicios.
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- Localizacion y Navegacion Cooperativa

e Objetivo:

e Aumentar las funcionalidades de los robots en cuanto a:

Combinar técnicas de localizacion absolutas.
Utilizar sensores para localizar a robots y personas.

Desarrollar métodos centralizados y descentralizados para moverse
en una zona determinada y localizar a robots y personas.

Integrar planificacion de trayectorias, técnicas de navegacion
reactivas y temas de seguridad.

Desarrollar técnicas de robots en formacion.

en entornos dinamicos, concretamente en zonas urbanas.
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- Localizacion y Navegacion Cooperativa

Localizaciéon usando:

e GIS
* robots
e sensores ubicuos

Navegacion:
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o Localizacion y Navegacion Cooperativa

Fusion de vision, odometria y laser para navegacion
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- Localizacion y Navegacion Cooperativa
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Localizacion y Navegacion Cooperativa
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Navegacion con laser

Planificacion de trayectorias
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6 Localizacion y Navegacion Cooperativa
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Auto-localizacion usando modelo probabilistico
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Percepcion Cooperativa del Entorno

® Objetivo:

e Crear y mantener una vista del mundo urbano a través de
la informacion de los sensores de los robots y de los
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sensores del entorno urbano:

Identificacion de objetos a traves de las camaras del
entorno y de los robots.

Identificacion de robots y personas a traves de las
camaras del entorno y de los robots.

Seguimiento de objetos moviles y de personas pro medio
de los sensores de los robots y del entorno.

Identificacion de eventos, escenarios y situaciones.



6 Percepcion Cooperativa del Entorno
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Percepcion cooperativa usando:

Percepcion
» sensores del entorno y de los robots Cooperativa
« fusion de técnicas y tecnologias del entorno
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¥ Percepcion Cooperativa del Entorno

Seguimiento de personas usando camaras del entorno




¥ O Percepcion Cooperativa del Entorno
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Construccion Cooperativa de Mapas

e Objetivo:

e Aumentar las técnicas clasicas de construccion de mapas y
auto-localizacion (SLAM) en entornos dinamicos, usando
multiples robots y los sensores del entorno.
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Desarrollar diversos niveles del mapa para las fases de
localizacion y navegacion.

Desarrollar técnicas automaticas de posicionamiento y
calibracion de las camaras ubicuas.
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Construccion Cooperativa de Mapas

Robots

cooperando para la
construccion del

mapa
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Marcas

SLAM Cooperativo:
» Uso de multiples robots y sensores
 Uso de técnicas de control



P Interaccion Robot Humano
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e ODbjetivo:

e Desarrollar herramientas y sistemas para una
comunicacion robusta entre robots y personas

Desarrollar una interfase amigable y un sistema de
comunicacion robusto.

Desarrollar una cabeza robot capaz de moverse y de
expresar estados de animo del robot.

Desarrollar movimientos expresivos para que el robot sea
capaz de comunicarse con las personas.
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] € Interaccion Robot Humano
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Interaccion robot humano:
e Combinacion de teléfono moéviles,
voz, pantallas tactiles, etc.

Comunicacién por

Comunicacién
entre robots y
personas a traves
del teléfono movil
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Fig.2: Diferentes distancias para la interaccion entre personas y robots
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o O Interaccion Robot Humano

Head (2 DOF)




o Distribucidon de Multitareas

e Objetivo:

o Los objetivos estan orientados a los experimentos que se
desarrollaran en el proyecto:

Evacuacion de personas:

= Deteccion de situaciones anormales: deteccion de
agrupaciones de personas, fuego o personas en el suelo.

= Coordinacion para la evacuacion de grupos de personas.

Transporte y guia de personas

= Transporte: Se carga la persona o el paquete en el punto de
encuentro, y se transporta a la localizacion especificada.

= Guia: El robot guia a una persona a un lugar especificado.
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¥ 6 Distribucion de Multitareas
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Distribucion de Multitareas:
» Uso de técnicas sub-optimas para la distribucion de tareas

Distribucion de
reas para
sistencia
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# @ Comunicacion sin Hilos para Robotica Ubicua
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e Objetivo:

e Desarrollar técnicas robustas de comunicacion entre robot
y humanos.

o Mejorar los sistemas de recuperacion de fallos en los
sistemas de comunicacion.

o Establecer un lenguaje interactivo y un protocolo de
comunicacion entre humanos y robots.
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# @ Comunicacion sin Hilos para Robatica Ubicua
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Comunicacion sin Hilos:
e Combinacion de técnicas sin hilos
para la comunicacion robusta

Comunicacion
por Blue tooth

Comunicacion

sin hilos
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¥ O Experimentos

e EXxperimentos Urbanos:

o 1.- Transporte de personas y paquetes

Transporte de personas
Servicio de taxi requerido via teléfono
Servicio de taxi por llamada en la calle

Transporte de paquetes

e 2.- Guia de personas
Guia de una persona por un robot

e 3.- Evacuacion
Evacuacion de personas por varios robots

e 4.- Construccion automatica de mapas
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6 Guia y Transporte

Red de
comunicaciones
son hilos

Cémaras y
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O Vigilancia y Evacuacion

Sistema de
informacioén central

Céamaras y

ubicuos

acidad para

accionar con

personas
Robots para
vigilancia y
evacuacion
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o Conclusiones

e EI proyecto esta en su primer afio de desarrollo.

e Durante los aflos 2007 y 2008 se desarrollaran las técnicas y en el
2009 se haran los experimentos.

e Este es un proyecto ambicioso en el que hay que resolver problemas
complejos, por ejemplo:

e Desarrollo de técnicas cooperativas entre robots heterogéeneos.

e Trabajar con tecnologias que aun no permiten resolver problemas
en escenarios dinamicos y en el exterior (problemas de
comunicacion sin hilos, rango dinamico de las camaras, etc.)

e Desarrollar técnicas de interaccién robot humano en entornos
exteriores
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