Notas sobre la teoria de la asignatura de Robatica.

Juan Antonio Brefia Moral
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Presentacion

1. Arquitectura de un robot
2. Contenidos basicos
1. Problemas clasicos
1. Navegacion local
2. Construccion de mapas
3. Navegacion Deliberativa
4. Localizacion
2. Vision
3. Filosofias
1. Arquitecturas deliberativas
2. Arquitecturas reactivas

3. Arquitecturas hibridas

Introduccion

1. Control

1. Deliberativo: Modelizacion del mundo, razonamiento sobre el modelo y ejecucion de
acciones.

2. Reactiva: Actuacion relacionada con la perfeccion
3. Hibrida: Mezcla de las anteriores

2. Memoria



1. Mapas:
1. Topologicos
2. Métricos
3. Elementos geométricos
2. Comportamientos
1. Adhoc: Disenados por el programador
2. Aprendidos a través de Redes neuronales, algoritmos genéticos, etc...
Teleoperacion
4. Telepresencia

Robotica: Ciencia que estudia los sistemas que realizan una conexion inteligente entre el
sistema perceptivo y de actuacion

Sensores

1. Caracterizacion de sensores
2. Clasificacion de sensores
1. Internos
1. Posicion
2. Velocidad
3. Aceleracion
2. Externos
1. Proximidad, tacto, fuerza, vision

3. Sensores activos/pasivos

Actuadores

1. Grados de libertad

1. Movimientos independientes
2. Tipos de actuadores

1. Neumaticos

2. Hidraulicos
3. Motores
4

Cinematica Directa e Inversa



Métodos clasicos de navegacidon de robots méviles

1. Navegacion
1. Perfeccion
2. Localizacion
3. Procesos cognitivos
4. Control del movimiento
2. Representacion del area
1. Representacion del mapa
1. Continuas
2. Discretas
1. Problema de los pasos estrechos
2. Rejillas de ocupacion
3. Topologicas
3. Sistemas de localizacion

1. Localizacion

1. Local

2. Global
2. Clasificacion

1. Entorno

2. Elrobot
3. Técnicas

1. Deterministas

1. Marcas
2. Balizas
3. Camino

2. Probabilisticas
1. SLAM
1. Problemas
1. Mantenimiento del mapa
2. Representacion y Reduccion de la incertidumbre
3. Cierre de lazos
4. Planificacion global
1. Espacio de configuracion
2. Planificacion de trayectorias basadas en mapas

1. Grafo de visibilidad



3.

1. Camino de longitud menor
2. Diagrama de voronoi
1. Maximizar distancia entre robot y obstaculos
3. Descomposicion en celdas Exactas
1. Grafo de conectividad
4. Descomposicion en celdas fijas
5. Descomposicion en celdas adaptativas
6. Wavefront

Planificacion de trayectorias basadas en campos de potencial

5. Evitacion de obstaculos

1.
2.
3.

3.
6.

Bug
Bug I1
VFH
1. rejilla 2DOF
2. histograma polar 1IDOF
1. calculo del histograma en todas las direcciones de giro
2. busqueda de pasos disponibles
3. seleccion del menor coste
VFH+
1. movimientos basados en rectas y curvas
Bubble
CVM (Maxima curvatura)

6. Algoritmos de ventana dinamica

Navegacién

1. Descripcion

2. Navegacion global

1. Planificacion de caminos

2. Navegacion basada en mapas

1.

5.

Grafos de visibilidad

2. Diagramas de voronoi
3.
4

. Grid de ocupacion

Descomposicion en celdas

Descenso de gradiente (Wavefront)

3. Navegacion local



1. Método de velocidad y curvatura (CVM)
2. Meétodo de carriles y velocidad (LVM)
3. Campos de potencial (VFF)

Mapas

1. Tipos de mapas

1. Globales y locales

2. Topolodgicos

3. Meétricos

4. Geométricos

5. Derejilla
2. Construccion automatica de mapas

1. Mapas de rejilla

1. Geometria modelo sonar

Aproximacion probabilistica
Aproximacion borrosa

Enfoque histograma

A

Enfoque dindmico
6. Grid 3D

2. Mapas con elementos geométricos

Localizacion

1. Odometria
1. Transformacion de coordenadas
2. Problemas de la odometria
3. Test del cuadrado unidreccional
4. Test del cuadrado bidireccional
2. GPS
1. Fuentes de error
2. GPS Diferencial
3. Balizamiento

4. Localizacion probabilisticas



Sistemas reactivos y control

1. Arquitectura cognitiva
2. Sistema reactivos
1. Control basado en casos
2. Problemas de los sistemas reactivos
3. Autématas de estado finitos
1. HFSM
4. Teoria de control clasico
Control de bucle abierto
Control de bucle cerrado
Controlador realimentado basico
Control proporcional P
Control derivativo PD
Control Integral PI
Control PID
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5. Sistema de reglas borrosas



