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Introduccion
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Introduccién

Robots de campo
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Objetivos



Objetivos

Descripcién del problema
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Objetivos

Requisitos

@ Coste inferior a 250€.

@ Piezas impresas en una impresora convencional.

© Ubuntu como sistema operativo.

@ No se requiere tarjeta gréifica dedicada para entrenar modelos.
© Modelos adaptados a las limitaciones hardware.

O Integracién con ROS 2.
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Metodologia
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Objetivos

Plan de trabajo

DIARIO

En este apartado se va a detallar los minimos avances obtenidos segdn se desarrolla la investigacion. Dentro
desplegable podras encontrar toda la informacian al respecto.

EVOLUCION PROYECTO

En este apartado se van a incluir todos los datos acerca del proyecto que se incluirdn en la memoria final,

1. Estado del arte

2. Hardware

Repositorio

Wiki
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https://github.com/RoboticsURJC/tfg-jlopez
https://github.com/RoboticsURJC/tfg-jlopez/wiki

Plataforma de desarrollo
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Plataforma de desarrollo

Hardware
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Plataforma de desarrollo

Software

L

TensorFlow Lite
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Diseno y construccion del robot
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Disefio y construccién del robot

Geometria del robot

fritzing
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Disefio y construccién del robot

Bocetos, maquetas y planos

Julia Lépez Augusto (URJC)

iioss ;o1 20m HeDoes Hooo Ges

Vs DaswEm,

— = (==
— g H|

Vi Leserat

&)

Robot de bajo coste para el mantenimiento

18 de diciembre de 2024

16 /35



Disefio y construccién del robot

Piezas disenadas
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Disefio y construccién del robot

Impresién y montaje
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Soporte software del robot

Julia Lépez Augusto (URJC) Robot de bajo coste para el mantenimiento 18 de diciembre de 2024 19/35



Soporte software del robot  Simulacién

Simulacidn

Split-up, unprocessed
URDF/xacro Files

Single, processed Joint E

URDF File Transforms

robot_state_publisher
\URf Data

joint.
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Soporte software del robot Configuracién del robot real

Configuracion del robot real
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Soporte software del robot ~ Comportamiento del robot real

Deteccidén y obtencién del contorno del bache

Video de la demostracién
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https://www.youtube.com/watch?v=Gnwciv4pWf0

Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Modelo de cdmara pinhole
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Hipdtesis suelo
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Soporte software del robot

Algoritmo de la lazada

Comportamiento del robot real
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Donde A es el area del poligono, n es el nimero de lados del poligono y
(xi,yi) i =12,.,n son los vértices del poligono de forma alternativa.
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Interfaz web

Mapa de Seguimiento GPS
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Deteccion de lineas

Distintos casos de deteccién de lineas de PiBot)

Detecta 1 linea:
e Vapegado al arcén
* Vaporlalinea central

Detecta 2 lineas cuando No detecta lineas:
va por alguno de los dos e  Vaentre medias de los dos carriles
carriles cuando no hay linea central
. Cuando se encuentra fuera de la
carretera
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

VFF

F.atractiva

F.resultante

F.repulsiva
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Experimentos
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Experimentos Aplicaciones completas
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Experimentos Aplicaciones completas

Auténomo
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Conclusiones
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Conclusiones

Habilidades desarrolladas

FreeCAD.

Mecanica y ensamblaje de piezas.

Crear un robot en simulacién.

ROS 2 Control.

Modelo de aprendizaje supervisado en una Raspberry Pi.

Integracién de ROS 2 con paginas web.

Generar documentacidn de calidad en LaTeX.
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Conclusiones

Lineas futuras

Soporte software al robot en simulacién.
Integrar el motor de la cdmara.
Modificar la altura cdmara.

Mantener a PiBotJ en la ultima versién.

Implantar una versién mas robusta de PiBotJ como un asistente real.
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