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Segun T. M. Knasel, los robots se pueden clasificar por generaciones:
1 (1940): Seleccion y colocacion con manipuladores

2 (1950): Servocontrol con trayectoria de ejecucién programada

3 (1960): Alta precision en dispositivos de entrada ante incertidumbre
4 (1985): Moviles que usan técnicas de inteligencia y vida artificial

5 (1995): Espaciales y militares para ambientes de gran variabilidad




ENtorno de trabajo robotico

Inaccesible: factores de error como deslizamientos, roce, ruido ...
No deterministico: gran cantidad de variable y/o imprevistos
No episodico: problemas de decision secuencial

Dinamico: procesamiento en tiempo real y con movimiento
Continuo: presencia permanente de valores de entrada

Usos de la robotica

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

O Telepresenciay realidad virtual




HIstoria de la Ronotic

Robot proviene de la palabra checa robota, acufiada por el escritor
Karel Capek (1890-1938) en una obra de teatro.

O Manipuladores en la industria nuclear (1943, 292 guerra mundial)
O George Devol patentdé un manipulador programable en 1948
O En 1954, R. Goertz sustituyo la transmision mecanica por eléctrica
O R. Mosher, ingeniero de la General Electric, desarrollo en 1958 un
dispositivo a dos brazos mecanicos denominado exoesqueleto
O J. Engelberger junto con G. Devol, fundan la empresa UNIMATION
en 1960 y desarrollan UNIMATE para una aplicacion de fundicion.
O En 1967 se usan robots de UNIMATION en General Motors, en 1968
en Japon y en 1970 en Europa (comprada con Westinghouse)
O Proyectos de control de robot por computadoras (MIT y Stanford, 1970)
O Masificacion con la aplicacion de microprocesadores en 1975
O Se funda JIRA en 1972 , RIA en 1974 y 1980 la Federacion
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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.

Criterios:

Modularidad
Pertinencia en la aplicacion




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:
Muy utilizados en navegacion con pulsos > 20KHz
300 mts/seg => 1 mten 0,006 seg
Problemas:
El rayo es conico => puede no dar la distancia mas corta
A ciertos angulos de reflexion, pueden desaparecer obstaculos
Multiples rebotes => ruido => falsos obstaculos




Estaticamente estable (no se cae ante pausas)
Dinamicamente estable (mas rapido pero complejo al programar)
O Manipulacion:
Holomonico (gdl del robot = gdl del ambiente) o no holomodnico
Rotatorio o Prismatico (Mayor gdl son mas precisos pero mas
complejos de programar)
O Motores
Hidraulicos: Aceite mineral rapidos y gran capacidad de carga,

pero ... dificil de mantenimiento y costosos
Eléctricos: Motor paso a paso precisos, fiables y silenciosos,
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Sensores adicionales:

O Ultrasénicos

O Temperatura

O Rotacion

O Céamara ...
Facilidades de software:

O Programacion visual orientado a eventos
= Procesamiento concurrente en tiempo real
= Unicas variables internas: contador y reloj
= Ciclos de ejecucion controlados por eventos
e Comunicacion entre RCX’s a traves del puerto infrarojo
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RONOtICa con Manipuladores

O No es solucion a largo plazo
O Se usa en trabajos riesgosos y tediosos
O En casos de haber cambios, deben ser reprogramados
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O Vision a distancia tiene problemas de ancho de banda
del enlace

O No necesariamente es periférico
O Fatiga cognitiva del operador

o Un operador por robot




Paradigma Jerarguico
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Las sensaciones se rednen en un modelo global

de planificacion: mision (objetivo), navegacion
(busqueda de caminos) y piloto (decision sobre accion)
y actua usando la introspeccion

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




Paradigma Reactivo

Fuerte tendencia bioldgica que acopla sense-act con
comportamientos de estimulo/respuesta (Plan omnipresente)

El paradigma estimulo/respuesta de los psicologos de Harvard
Inspirados en B. F. Skinner




O No hay control central

O Los comportamientos se estructuran por capas (respirar y pensar)
donde las altas subsumen las capas bajas

O Minimiza sus estados internos por lo que no requieren memoria
persistente y funcionan a tiempo real

Campos Potenciales

O Representa los comportamientos como campos potenciales y los
combina como suma de vectores (magnitud y direccion)

O Robot se vé como una particula en un campo de fuerzas
Uniforme Perpendicular




Paradigma Hioriao

% Primero planifica y luego es reactivo

% El planificador esta presente en toda la captura de
sensaciones pero solo actua en ciertas condiciones




¢, Donde ha estado ?
¢, Hacia donde se dirige ?
¢, Como llegar mas eficientemente al objetivo ?

Navegacion Topologica

Desplazamiento bajo enfoque cualitativo usando marcas.
Utiliza teoria de grafos para desplazamientos y
es compatible con enfoque reactivo

Navegacion Métrica

Desplazamiento bajo enfoque cuantitativo intentando optimizar.
Compatible con enfoques jerarquicos




| 0callzacion en mapas

% Capturar informacion de sensores y de ser necesario
fusionarlos

% Procesar los errores de sensibilidad de los sensores

% Sonares

Teoria Bayesiana
Teoria de Dempster-Shafer




