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El Grupo de Robotica de la URJC

® Robotica movil

® Vision para robots
® | ocalizacion

' ® Navegacion

® Cooperacion

® Divulgacion




Indice de la presentacion

® ;Qué es un robot?
® ;Cuales son los problemas de la robotica?

® Las competiciones en IA y robdtica

® La RoboCup: categorias
® TeamChaos
® RoboCampeones

® ;Alguna conclusion?




;Qué es realmente un robot?

® Sensores: vision

® Actuadores:
robotica movil vs.
manipuladores

® Computador:
Programacion

® Comunicaciones:
humanos y robots




;Como cree la gente que son los robots?

® Humanizados
® Inteligentes

® Robustos

® Multitarea

® Comunicativos



Como son realmente...

® Industriales

® Manipuladores
® “Tontos”

® Fragiles

® Mono-tarea

® Aislados

Nuestro grupo se dedica a la robotica movil
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;Cuales son los problemas de la robotica movil?

® Percepcion: ;Qué hay en el mundo?

® | ocalizacion: ;Donde estoy?

® Navegacion: ;Como voy a otro sitio?

® Inteligencia: ;Qué tengo que hacer?

® Autonomia: ;Como lo tengo que hacer?
® Cooperacion entre robots

® Interaccion con los humanos
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Las competiciones y la investigacion en IA

® ;Como medimos las aportaciones de la
investigacion?

® El Aj

® |1 OS

edrez es el problema mas conocido

oroblemas abstractos son “faciles”

® La robotica requiere mundo real

® Competicion vs. Colaboracion

® Competiciones roboticas: RoboCup, Fira,
RoboCampeones, Hispabot...




La RoboCup

En el 2050 un equipo de robots sera capaz de ganar al equipo
campeon humano

@ [niciativa internacional para fomentar la investigacion vy
educacion en Robdtica

®ldea en 1993, anunciada en 1995, primera edicion en 1997
(Nagoya)

® Diferentes secciones: RoboCup Soccer, RoboCup Rescue
RoboCup Junior y la nueva RoboCup Home

®lLa RoboCup Soccer se organiza en ligas: simulacion,
cuadrupedos, etc.

®La RoboCup Rescue tiene dos categorias: simulacion y robots
reales

® La RoboCup Junior tiene futbol (RoboCampeones) y libre




La liga de simulacion

@ Hasta ahora era 2D con visualizacion 3D
@11 contra 11 agentes simulados
® Los agentes se conectan por sockets
@ Servidor/simulador central
@ Version abstracta (como ajedrez)

® Ruido simulado

® sserver + monitor

http://sserver.sourceforge.net




La liga de simulacion (2)
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La liga de simulacion (3)
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La liga de los robots pequenos (F-180)

® Robots de hasta 18cm de diametro

@5 contra 5
® Vision cenital (1 o 2 camaras)

@ Software de control en un PC
® Version Centralizada

@ Obijetivo el control

\ http://www-2.cs.cmu.edu/~brettb/robocup
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La liga de los robots pequenos en URJC




La liga de los robots medianos (F-2000)

@ La liga mas “costosa” (Philips)
@4 contra 4 con balén de fatbol

® | os robots son autbnomos
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La liga de los robots cuadrupedos

@ jLa liga mas espectacular!

® 4 contra 4 robots Aibo
® Robots autbnomos
® Vision direccional como sensor
@ Version abstracta (como ajedrez)

® Ruido simulado

http://sserver.sourceforge.net




La liga de los cuadrupedos

'--'?'r {egged Moot f cagruie 2004 1o §onkem .

® Reglamento Y 3 ™ *}

® Liga software | yu.

® Evoluciona:

- Locomocion
- Vision

- Localizacion
- Coordinacion
- Obligatorio publicar el codigo




La liga de los Humanoides

@ La liga del futuro
@ 2 contra 2 humanoides
= ® Dividida en dos subcategorias:
e KidSize <60 cm

e TeenSize > 65 cm (hasta 130cm)




La RoboCup Jr.: Soccer, Rescue, Dance y Libre

RBboCupJunior Dance Challege I

Oy 7Ia=F YYAF LY



RoboCup Jr en la URJC: RoboCampeones

® Fomento de la cultura cientifica y tecnologica
@ Divulgacion de la robotica

® Estudiantes de secundaria (asignatura de tecnologia)

www.robocampeones.org
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TeamChaos: nuestro equipo

Financiados proyecto DITPA (CICyT, DPI 2004)

— . > Team Chaos
® Unico equipo espanol Application for RoboCup 2006

® Original (90% codigo)
® Miembros:

E% University of Murcia (Spain)

- U R} C : W  Rey Juan Carlos University (Spain)
- Univ. Murcia B University of Alicante (Spain)
- Univ. Alicante B Orebro University (Sweden)

- Univ. Orébro (Suecia)

www.teamchaos.es

A A A R RS




Un ejemplo: localizacion en TeamChaos

Localizacion: Determinar la posicion del robot en un
“mapa” a partir de sus percepciones

Trayectoria
Estimada del

ke
Posicién Inicial \/

Elipses de
incertidumbre




Mecanismos de localizacion

® Sensores especificos: GPS, balizas, etc. Problema: ingenierizar el
entorno

® Odometria: Problemas en robots con patas. Incluso en los de
ruedas...

® Usar el propio mapa:

- Filtros de Kalman
- Técnicas probabilisticas (POMDP)
- Muestreo (Montecarlo)




Localizacion en TeamChaos: FMK

® Localizacion probabilistica
® G = Cuadricula borrosa 2>
® Cada celda almacena la probabilidad de estar alli

® En cada bucle se actualizan todas las celdas: rendimiento

h = probabilidad de estar en (x,y)
©® = orientacion
A = incertidumbre en la orientacion
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ocalizacion en TeamChaos:

grid

ground truth
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TeamChaos: un gol

® Participaciones:
® German Open 2005 (Padeborn, Alemania)
® RoboCup 2005 (Osaka, Japon)
® Roboludens (Eindhoven, Holanda)

® RoboCup 2006 (Bremen, Alemania)
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TeamChaos: un recorrido practico (depuracion)
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Chaos: un recorrido practico (
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TeamChaos:
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