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(CC) Julia López Augusto

Este trabajo se entrega bajo licencia CC BY-NC-SA.
Usted es libre de (a) compartir: copiar y redistribuir el material en
cualquier medio o formato; y (b) adaptar: remezclar, transformar
y crear a partir del material. El licenciador no puede revocar estas

libertades mientras cumpla con los términos de la licencia.
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Introducción
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Introducción

Robots de campo
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Objetivos
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Objetivos

Descripción del problema
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Objetivos

Requisitos

1 Coste inferior a 250¿.

2 Piezas impresas en una impresora convencional.

3 Ubuntu como sistema operativo.

4 No se requiere tarjeta gráfica dedicada para entrenar modelos.

5 Modelos adaptados a las limitaciones hardware.

6 Integración con ROS 2.
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Objetivos

Metodoloǵıa
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Objetivos

Plan de trabajo

Repositorio

Wiki
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Plataforma de desarrollo
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Plataforma de desarrollo

Hardware
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Plataforma de desarrollo

Software
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Diseño y construcción del robot
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Diseño y construcción del robot

Geometŕıa del robot
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Diseño y construcción del robot

Bocetos, maquetas y planos
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Diseño y construcción del robot

Piezas diseñadas
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Diseño y construcción del robot

Impresión y montaje

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



Soporte software del robot
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Soporte software del robot Simulación

Simulación
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Soporte software del robot Configuración del robot real

Configuración del robot real

497,66 0 325,3
0 502,16 240,18
0 0 1


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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Detección y obtención del contorno del bache

V́ıdeo de la demostración
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https://www.youtube.com/watch?v=Gnwciv4pWf0


Soporte software del robot Comportamiento del robot real

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

Hipótesis suelo
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Algoritmo de la lazada

A =
1

2

∣∣∣∣∣
n−1∑
i=1

xiyi+1 + xny1 −
n−1∑
i=1

xi+1yi − x1yn

∣∣∣∣∣
Donde A es el área del poĺıgono, n es el número de lados del poĺıgono y
(xi , yi ) , i = 1,2,...,n son los vértices del poĺıgono de forma alternativa.

Ejemplo teórico:
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Interfaz web
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

Detección de ĺıneas
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Soporte software del robot Comportamiento del robot real

VFF
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Experimentos
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Experimentos Aplicaciones completas

Teleoperado
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Experimentos Aplicaciones completas

Autónomo
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Conclusiones
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Conclusiones

Habilidades desarrolladas

FreeCAD.

Mecánica y ensamblaje de piezas.

Crear un robot en simulación.

ROS 2 Control.

Modelo de aprendizaje supervisado en una Raspberry Pi.

Integración de ROS 2 con páginas web.

Generar documentación de calidad en LaTeX.
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Conclusiones

Ĺıneas futuras

Soporte software al robot en simulación.

Integrar el motor de la cámara.

Modificar la altura cámara.

Mantener a PiBotJ en la última versión.

Implantar una versión más robusta de PiBotJ como un asistente real.

Julia López Augusto (URJC) Robot de bajo coste para el mantenimiento 18 de diciembre de 2024 34 / 35



Robot de bajo coste para
el mantenimiento de carreteras
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