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Resumen

Esta linea de investigacion trata sobre
Sistemas de Tiempo Real. Dentro de esta
tematica se desarrollan tareas en el
contexto de tres temas: 1) Redes de
sensores inalambricas 2) Modelado y
Simulacion 3) Roboética movil.

Dentro de las redes de sensores
inalambricas y robotica movil se estudia la
interaccion que provee dos aspectos: los
sensores que estdn sobre el movil que
proveen informacion, y la posibilidad de a
través de informacion intercambiada entre
la red y la generada por el propio robot
provee la ubicacion del mismo. Tanto las
redes como los robots incluyen productos
elaborados en el laboratorio como
comprados y terminados. Respecto de las
simulaciones se remiten tanto a sistemas
de hardware y cloud computing como a
situaciones de evacuaciones en casos de
emergencia y transmision de
enfermedades.

Contexto

Esta linea de Investigacion forma
parte del proyecto 11/F024 — Computa-
cion de Alto Desempefio: Arquitecturas,

Algoritmos, Métricas de rendimiento y
Aplicaciones en HPC, Big Data, Roboti-
ca, Senales y Tiempo Real SubProyecto
CAD-3. Procesamiento para problemas de
Tiempo Real / Robotica del Instituto de

Investigacion en  Informatica LIDI
acreditado por la UNLP.

Palabras  Claves:  Tiempo  Real,
Simulacion, Sistemas Embebidos,
Comunicaciones, Redes de Sensores,
Robots, drones, Microcontroladores,
Cloud Computing.

1. Introduccion

Son Sistemas de Tiempo Real (STR)
aquellos que requieren la existencia de
plazos de tiempo para llevar a cabo sus
acciones [5] [6] [11] [12] [16] [17]. Una
caracteristica es que deben interactuar con
el mundo fisico. Ello determina los plazos
en que ante una entrada o cambio en el
sistema fisico debe elaborar la respuesta y
sus acciones. Por ello es necesario que el
procesamiento debe estar sincronizado con
un sistema de tiempo que esté
sincronizado y en una escala estandar, o
sea deben tener reloj de tiempo real. Las
entradas desde el mundo fisico son a través
de sensores y se utilizan actuadores para
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las respuestas. Estos sensores pueden
adquirir configuraciones complejas en red
cuando la cantidad de variables a controlar
sea grande y sobre todo estén situadas en
forma remota. Muchas veces se utilizan
robots moviles, terrestres y aéreos [4] [9]
[10] [15] [22] [23] [18], en combinacion
con los sensores y actuadores. Estos
sensores sobre los moviles permiten doble
funcionalidad: proveer datos del ambiente
que recorren y en una interaccion con el
ambiente y las redes de sensores fijos en el
mismo, proveer informacion sobre la
ubicacion del movil. Para ello se recurre a
sistemas GPS en exteriores y técnicas de
posicionamiento en interiores (indoor) [3]
[13] utilizando para ello diferentes tipos de
sensores de tecnologia de ultrasonido,
infrarrojo como también los sistemas de
comunicaciones wifi y bluetooth. En el
desarrollo de robots propios y redes de
sensores se utilizan placas de desarrollo
basadas en microcontroladores (como,
Arduino, NodeMCU, CIAA [19] [27]) ¥y
Computadoras de Placa Simple (como,
Raspberry P1), utilizando diferentes SOTR
(Linux RT-Preempt, Free RTOS, MQX,
OSEK-OS, etc.) [8]. Se realizan pruebas
de alcance, integridad y funcionalidad de
redes de sensores inalambricas [28] [29]
[30] [21] principalmente utilizando
moédulos WiFiy LoRa [26]. Por otra parte,
se trabaja en el campo del modelado y
simulacion [7] [14] [24] [25]con el fin de
obtener simuladores que permitan predecir
el comportamiento y la eficiencia de
distintos  sistemas ante  diferentes
escenarios. Ademds, se ajustan estas
simulaciones con datos reales, lo cual
permite luego realizar ensayos sobre la
simulacion: ejemplos de ellos son las
simulaciones de robots, placas, incendios,
evacuacion de edificios en catastrofes y
procesos industriales.

2. Resultados y Objetivos

Se han desarrollado tareas sobre los temas
antes expuestos tales como:

) Desarrollo de wun robot con
encoders para odometria, combinados con
sensores de ultrasonido e infrarrojo.

° Medicion de consumo energético
de diferentes microcontroladores con
camara de video, variando su ancho de
banda y velocidad de transmision.

° Construccion y estudio de redes de
sensores inalambricas basadas en WiFi y
LoRa[1].

° Desarrollo de interfaces para el
control de drones.

° Modelado 'y simulacion de
arquitecturas de Cloud Computing para
comparar con arquitecturas de HPC [21]
[2].

° Modelado 'y  simulacion  de
evacuaciones en caso de catastrofe en
diversos edificios y transmision de
enfermedades intrahospitalarias.

3. Formacion de Recursos
Humanos

Se desarrollan trabajos de alumnos en la
Convocatoria a Proyectos de Desarrollo e
Innovacion de la Facultad de Informatica
de la UNLP. Ademas, se encuentran en
desarrollo y concluidas tesinas de grado de
alumnos de Licenciaturas de Informatica y
Sistemas, como asi también Practicas
Profesionales Supervisadas (PPS) con las
que concluyen sus estudios los alumnos de
Ingenieria en Computacion y Analista en
TICs. De postgrado, investigadores del
grupo estan desarrollando un trabajo final
de especializacion, tres tesis de Maestria y
una tesis de Doctorado.
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