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,, QUE s Un' renot 2

Manufactura: manipuladores nucleares e industria automotriz, ...
Servicio usuario final: aspiradoras, guias de museos, mesoneraos, ...
Vehiculos terrestres, submarinos y espaciales

Telepresencia y realidad virtual

Exo-esqueletos
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Arqurtectura pasic nrenot

Sensores Efectores

Sensor: Exploran el entorno para posicionarse y/o controlar sus
movimientos. Los sensores pueden ser activos o0 pasivos

Efector: Actuan sobre el entorno segun sus grados de libertad (gdl)
gue son los posibles movimientos basicos independientes
bien sean giratorios o de desplazamientos.

El ambiente también tiene gdl.
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O Fuerza: Dificiles de manejar

O Infrarojos:  Sensibles a la luz solar y fluorescentes

O Camaras: Se debe tener gran capacidad de procesamiento
O Sonares: Navegacion por pulsos > 20 KHz

Efectores

Hidraulicos:  Aceite mineral rapidos y gran capacidad de carga,
pero ... dificil de mantenimiento y costosos

Eléctricos: Motor paso a paso precisos, fiables y silenciosos,
pero ... Potencia limitada
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Paradigmas en Ronotica
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Normalmente sin técnicas de




Paradigma Jerarquico
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z\fv/f\? Las sensaciones se reunen en un modelo global
de planificacion que actua despueés por introspeccion

Es necesaria la suposicion de mundo cerrado CWA
(Closed World Assumption). EI mundo es s6lo lo explicito




Paradigma Reactivo
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% Fuerte tendencia biologica que acopla sense-act con
comportamientos predeterminados (Plan

omnipresente)

% Basado en el paradigma Estimulo-Respuesta de los




Problemas:

O (Como evitar la interferencia entre los distintos robots?

o ¢Como saber si el conjunto avanza?

o ¢Que comunicar?

o ¢Como evitar que la autonomia interfiera con la cooperacion?

Heterogeneidad (homogeneo o heterogeneo)
Control (centralizado o distribuido)
Cooperacion (software o hardware




Ventajas:

O Robot grande con gran poder de computo y capacidad
de carga
O Robots pequeios versatiles y con mayor autonomia




control

ROBOCUP Vs MIRISOT

camara camara
con sensores sin sensores
decisiones por cada robot centralizado

Ligas: Software Posiciones: Portero




COooperacion

o Induce comportamiento emergente

Hardware:

O Junto como un robot (marsupial)
O Cooperando en la movilidad

Objetivo

Unico




Pasar 20 robot homogéneos por una puerta angosta

Coexistencia ignorante
Cada robot es como un obstaculo

Coexistencia informada
Esperar cierto tiempo y si sigue alli evitarlo

Coexistencia inteligente
Evitar robots pero ir hacia donde van todos
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Trafico

Menos
trafico

Forman
una linea !!!




Comportamientoremergente 2

Motivacion interna

Busca ayudar al robot que esté fallando ...

Impaciencia aumenta si otros se frustran
Aprobacion aumenta mientras no se frustra

Ejemplo:

R1 no puede mover un objeto y
R2 avanza lentamente

R1 abandonay
ayuda a R2




