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. ¢ De que vamos a hablar hoy ? owersioaD o | (Y
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* Vision general de la Robdtica

* Un poco de historia

* Funcionamiento de un robot

* Proyectos desarrollados en la UMU

* Actividades del Grupo de Investigacion

e Robot aéreo

e Robot submarino

 Reflexiones finales
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Vision general de la Robodtica
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“Rossum’s Universal Robots”

Karel Capek (1921) “Rossum’s Universal Robots”

Karel Capek (1921)

“Runaround / |, Robot”
Isaac Asimov (1942 / 1950)
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Shakey

N. Nilssen y C. Rosen (1966)
Radio Controlled Boat

Nikola Tesla (1898)

Turtle
Grey Walter (1950)

NEURO-ROBOTICA
Y CIBERNETICA

“INTEUGENCIA

TELE-OPERACION
ARTIFICIAL
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X-Tractor DARPA Grand Challenge Model S
Kubota (2020) : Stanford (2005) Tesla (2015)

Roomba . MIiR 500 TX-60
iRobot (2002) MR (2018) Staiibli (2006)
Odissey llb
MIT (1994) Mars Sojourner

NASA (1996) Predator MQ-1
General Atomics (1995)
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QRIO P3
Sony (2003) Honda (1997)

Asimo
Honda (2001)

-8

Gemonoid
Hiroshi Ishiguro (2009)

HRP-3
Kawada Industries (1998)

Atlas
Boston Dynamics (2016)

NAO

Aldebaran Robotics (2007)‘
HRP-4C
AIST(2009)

BigDog . :
Boston Dynamics (2004) e S e i PP oW
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é CoOmo funciona un robot ?

Trasladar Cargas
Vigilar

Captar Informacion
Rescatar

Limpiar

Ayudar en Tarea

SENSORES ACTUADORES
Camara Ruedas
INS / GPS Patas
Sonar Alas
Radar Aletas / Cola
Laser, Lidar Brazos / Pinzas
Presion, T Hélices

\ Y 4
e Robot
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<: Tarea

“Araia: muy competente para sobrevivir
en el campo; incompetente para

sobrevivir en una banera”
Tim Smithers

Hogar
Industria
Campo
Mar
Carretera
Aire
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Boston Dynamics
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Sensores Procesamiento Actuadores

REACTIVO
I$.$I I . I Navegacion. Mapa sonar

Control. Trayectorla

DELIBERATIVO

Percepcidn. Sonar

Percepcion ) T & nﬂ

Navegacion ) | e

Planificacion ] 3 | ’

Control OO WU T N SO W - Navegacién. Mapa laser
Planificacion. Topologia Percepcion. V|5|on

Control. Esquivar obstaculo

Target

N, Intermediate

DoocAs  Target

Aw,
\
Awpd
@ Door 1 @ Door 2 o Laser Measures
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TESLA MODELO S © Model S Selfdriving (Tesla Motors)

(N E)

MOTION FLOW LANE LINES LANE LINES ROAD FLOW IN-PATH OBJECTS ROAD LIGHTS OBJECTS ROAD SIGNS RIGHT REARWARD VEHICLE CAMERA
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Ejemplo 3. Conduccion auténoma Rkl

Poreels
RS
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© The Great Robot Race (pbs.org)

DARPA GRAND CHALLENGE




Robdtica en la UMU s

Proyectos desarrollados en |a
UMU
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RoBOTS MOVILES TRANSFERENCIA TECNOLOGICA
Inspeccion Visual

iFork

Alcachofas/Limones

Navegacion Submarina

Deliberation

Reaction

Indoor / Office ThinkingCap-II Estructurales
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UNIVERSIDAD DE
MURCIA

Robotics Lab

Selected Projects 1999-2016
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an everis ADS company

o

Caracteristicas

* Velocidad crucero: 120 Km/h
 Envergadura:4m
* Peso (despegue): 35 Kg

e Autonomia: 90 min (4 +41)

,
Telemetria
CPUAvién _ _ . ___ ! Enlace de Datos Puesto Control Avién ke,
: Operacion
i UDP
1
; 2.4 GHz
1
1
1
1 Ir H
UDPCamServer : UDP 1 UDPCam :
.S ! ;
1 1
1 1
1 1
1 1
] |
Enlace de Video
Transmisor A ‘ Receptor
Video ENANSSIGS) | Video
Cémara

PETREL ESTACION BASE

Control Manual
334 MHz

Camara Analdgica
2.4 GHz
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Robot aéreo (ll)
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Map Overview

XFleet. GIS and Fleet Management Interface
Navigation Tools

(Tracks | Routes  Server [

Vehicle Monitoring Global Tools

(Plots | Gauges |

Load Save

PETREL
Edit Properties

Cursor W:701092 N:4178233
Distance [PT_BALIZA2]: 11296 m

Telemetria

Estacion Base

é xfleet.ExecArchXFleet S| = €) F @ (40%) jue 12 04 ]
R

& tccamera v. 1.0
File
Video save/restore commands:

NESSE
23 35
& “\(' ,v

e

<15) il S
0)0)77
T
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Cartografia
|dentificacion
Vigilancia
Rescate

-—«—Despegue Manual — — - =
= CaTTDIS 8300 A~ T g e
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Caracteristicas

* Velocidad maxima: 3 kn

* Dimensiones: 35x50x40 cm
* Peso: 20Kg

e Autonomia: 90 min

e Cota maxima: 300 m

F Facultad de
I Informatica

UNIVERSIDAD DE
MURCIA




F Facultad de
I Informatica
/

Robot submarino (I1) S0 TR

Grupo de Investigacion
Ingenieria Aplicada

- TPRS [ T
R a : orl swimp_fa.json (] e isarme o
@ b E@ D D @ 2 Eq Lt L @‘ e - s> pemed s Sonar Barrido Lateral
I ~1"‘ ' 1

v

‘waal

|- FTIS

ey 1 1
i |- LT~ 1 1




P

Grupo de Investigacion
Ingenieria Aplicada

Sonar Barrido Lateral

Localizacion de pecios

RoohhEoEe

UNIVERSIDAD DE
MURCIA
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Informacion visual
Informacion sonar
Posicionamiento de detecciones

A 0 . ¢
Bottom: 18.8
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Modelo 3D buque
Inspeccion visual
Identificacion POls
Posicionamiento POls
Generacion informes

STARBOARD

SPT

3.0°

00:15.939

UNIVERSIDAD DE
MURCIA
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Inspeccion de cascos de buques LU

Wilson Parnu

Gain:
Tiate
Power:

ill

| cEP X: 3.071 m
CEP Y: 2.837 m

% e @ @
25 %
50 % Hull Inspection Commander m

15.7 V. ¢ @‘ a g

Disarmed No AF
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Levantamiento de fondos UNVERSIDAD DE
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Detecciones ecosonda
Posicionamiento
Modelo 3D entorno

BEEDHEIBe® 0.0 wwsmp'e‘ onn = B
=05 0 0 7 POPPN a6
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s

UNIVERSIDAD DE
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Reflexiones finales
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Fent Bumper
S

Handy Board = Speed Contral ler 9

onar Circuitry Rack Bimper

Da Vinci Jr.
XYZ Printing (2018)

MadCar

H. Martinez & G. Villalba (1998) Scratch

MIT (2007)
button EierM / ente
.ﬁjar motor €W velocidad€CR9

L fijar motor €EW velocidadfCa
fijar servo W C0 dngulo &

ARDUINO mBot Bluetooth

Arduino Uno Makeblocks (2013)
AN °a Arduino cc (2003)

PROGRAMACION PARA
NINAS
- TECHI

43r motor €I velocidadSEW
motor €EW velocidadSE
rvo RSN EYD) :ngulo GO

Programacién para Nifias Techies 90 € s open source
Kevin Pettman (2020) ardware
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tu%i:ir @mb_humberto
GgH)ub https://github.com/humbertomb
@ THINGIVERSE https://www.thingiverse.com/humberto_mb

l’ YouTube https://www.youtube.com/user/HumbyMB

g Blogger http://quierosermaker.blogspot.com
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