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1. Identificacion del Proyecto

Afio: 2008

Titulo: Control y comportamiento de robots omnidireccionales
Area tematica: Arquitectura e Inteligencia Artificial

Institucidn en donde se realizara: Facultad de Ingenieria - InCo

Direccion de la Institucion: Herrera y Reisig 565 / piso 5

Nombre del Usuario Responsable: Gonzalo Tejera

E-Mail del Usuario Responsable: gtejera@fing.edu.uy

Teléfono y fax del Usuario Responsable: 711 4244 int 126

Nombre de Co-Usuario Responsable: Facundo Benavides, Santiago Margni.
Cantidad de estudiantes: 2

1.1. Estudiantes

Nombre y Apellido Doc. Identidad | Teléfono | Email
Santiago Martinez 3.688.936-3 03768400 | santiagomt@gmail.com
Rafael Sisto 3.886.134-5 5087190 rafael.sisto@gmail.com

2. Resumen del Proyecto

Desde hace varios afios se vienen desarrollando diversas competencias en el mundo
que utilizan al fatbol como un ambiente de investigacion de sistemas multiagente cooperativos.
En estos desarrollos intervienen temas relacionados a robdtica, inteligencia artificial,
procesamiento de imagenes y control, coordinacion, negociacion, entre otros.

La eleccion del futbol no es casual. Esta actividad relne caracteristicas que permiten
desarrollar y evaluar tecnologias que permiten a los robots desempenarse en tareas tales como
rescate, exploracion, tareas en ambientes peligrosos, manipulacion de elementos toxicos o
explosivos, etc.

Algunas de las caracteristicas que posee el futbol y lo hacen interesante para la investigacion
son:

Se desarrolla en un ambiente altamente dinamico.

Es un problema de tiempo real.

Posee objetivos y subobjetivos claros y definidos.

Los robots deben cooperar entre si en un ambiente adverso.

La motivacion de este proyecto se centra en investigar robots omnidireccionales, asi
como su control y desarrollo de comportamientos de alto nivel. Interesa conocer estos
aspectos para posteriormente evaluar ventajas y desventajas frente a los robots no-
omnidireccionales. Estos Ultimos son cominmente utilizados en el Futbol de Robots, pero
poseen movimientos restringidos por su fisionomia.

En particular, se desea aplicar el conocimiento generado por el desarrollo de estos
Robots para crear un jugador competitivo en la liga fisica de Fitbol de Robots. Interesa ademas
que este sea puesto a prueba en algiin campeonato regional, como puede ser el CAFR™.

! Campeonato Argentino de Fitbol de Robots: Campeonato que se realiza de forma anual en distintas
universidades de Argentina. http://www.uncoma.edu.ar/cafr2008/
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El proyecto consiste en la construccion de un robot de estas caracteristicas utilizando
un kit de construccion Lego NXT, evaluar los distintos firmware existentes para programar el
control, asi como distintas estrategias y comportamientos de alto nivel.

3. Descripcion del Proyecto
3.1.Objetivos

El proyecto cuenta con varias lineas de trabajo en las que se deben lograr resultados, a

saber:

Construccion de un Robot omnidireccional mediante el uso del kit de
construccion Lego NXT.

Programacion del control a nivel de software utilizando primitivas brindadas por
el firmware del kit.

Planificacion de trayectorias (Path-Planning).

Desarrollo de distintos comportamientos de alto nivel.

Estudio de ventajas y desventajas de estos robots con otros, principalmente
con robots no-omnidireccionales.

3.2.Resultados Esperados

Estado del arte del tema elegido.
Obtencion de ruedas omnidireccionales.
Construccion del robot omnidireccional.
Control sobre el mismo.
- Desarrollo del control.
- Adaptacion con sistema de vision.
Distintas formas de planificacion de trayectorias, tales como Campos de Vectores,
etc.
Desarrollo de comportamientos de alto nivel.
Estudio del comportamiento de un robot en un ambiente reducido.
Informe final.

3.3.Plan de Trabajo

Cronograma

mes 1
Estudio de investigaciones vy desarrollos actuales acerca de robots
omnidireccionales.
mes 2
Obtencion de las ruedas omnidireccionales.
Comprobar que el sistema de control para estos robots sea efectivo en los nuevos
kits Lego NXT.
mes 3
Redaccién del documento de estado del arte.
Construccién del robot.
mes 4
Control y adaptacion con vision,
mes 5
Planificaciéon de trayectorias.
mes6y?7
Desarrollo de comportamientos de alto nivel.
Estudio de ventajas y desventajas con otros tipos de robots.
mes 8
Redaccion del informe final.



Metodologia de Trabajo

El proyecto se realizard en forma progresiva incremental, de manera de apoyar el trabajo
de cada etapa en los resultados obtenidos de la etapa anterior. Se definirdn una serie de
entregables de acuerdo al cronograma planteado (analisis, disefio).

Se llevara una documentacion permanente de lo estudiado y desarrollado, para una mejor
confeccion del informe final.

Las reuniones de seguimiento se realizaran con una frecuencia quincenal.

3.4.Formacién ofrecida al estudiante

Los estudiantes obtendran formacién especifica en las areas de robdtica y sistemas de
tiempo real. Complementariamente, se enfrentara al estudiante ante problemas de
planificacién de caminos, deteccidon de obstaculos y simulacién del comportamiento.
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4. Recursos Informaticos

4.1. Hardware

Kit de Desarrollo Lego NXT.
PC con Procesador 1.0GHZ, 512MB memoria RAM, puerto USB.
Enlaces inaldmbricos.

4.2.Sistema Operativo
Linux o Microsoft Windows.
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4.3.Lenguajes
Aplicacion de alto nivel: C, C++, Java.
4.4.Herramientas

IDE ’s a evaluar de acuerdo a los lenguajes anteriores.
Herramientas de captura de video y procesamiento.

5. Conocimientos previos del estudiante

5.1.Exigidos
Arquitectura de Computadoras.

5.2.Recomendados

Inteligencia Artificial y Robdtica.
Firmware.



