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Resumen del proyecto

El presente Proyecto Fin de Carrera se haya dividido en dos partes
diferenciadas y correspondientes a:

» Andlisis y disefio de un Robot mévil auténomo para un entorno inteligente: en
esta parte se parte del prototipo de un robot comercial, el robot X80 de Dr.
Robot Inc. v, aprovechando su estructura y algunos de los sensores de la red,
se construye desde cero un robot mévil auténomo con una red de cerca de 40
sensores encuestados por 12C. El robot estard basado en un agente reactivo
con arquitectura de subsuncién y se comunicard con et ambiente inteligente
del Laboratorio de Sistemas Integrados mediante un modulo Wifi USB. La
comunicacién le permitird intercambiar con el entorno informacién acerca de
su estado y recibir érdenes del mismo.

» Anglisis v disefio de la localizacién e integracién de un robot mévil en un
entorno inteligente: en esta segunda parte se partird del prototipo del robot
creado en la primera. Al robot se le ailadird, por encima de la capa reactiva,
una capa deliberativa basada en la arquitectura AuRA que le permita llevar
a cabo funciones de alto nivel. De toda la arquitectura se disenard la parte
de la localizacién y mapeado simultdneo del robot en su entorno, asi como
la planificacién de rutas sencillas (bisqueda de caminos entre dos puntos
de un mapa). También se disefiard un sistema simple para llevar a cabo
el reconocimiento de los usuarios que se mueven por el entorno inteligente,
mediante la cdmara de a bordo preinstalada en el robot X80.

En este proyecto se prestara especial atencién a la utilizacién de los recursos
del sistema del robot, que utilizard como placa de inteligencia bdsica un Systemn
on Module {SoM) con un kernel linux. Uno de los requisitos principales seréd el
de mantener siempre la reactividad de robot v su buena adaptacién del entorno,
evitando que los programas puedan sobrecargar el sistema.
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