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Contexto

Liste provecto de investigocion integra la linea de wrabajo en aplicaciones de
sistemas industeinles, robatica y telecomunicaciones desarrollada en ¢l marco de
la carrera de la Carrera de Licencialura ¢n Sistemas de la Universidad Nacional
de Lanis, en particular continuando al proyecto de investigacion bianual (2018-
2019) ROBOTICA BASADA EN INTERNET DE LAS COSAS, presentado en

[6] ¥ [12].
Introduccion

Segtn [1], en los altimos afios la robdtica ha tenido aplicaciones en campos tan
diversos y criticos como la medicina, la exploracion planetaria y submarina,
automatizacion de procesos industriales, seguridad, entretenimiento, entre otros.
Sin embargo, es en la educacion donde ha dado uno de los aportes de mayor
impacto, donde los robots al integrarse al grupo de estudiantes y tutores,
propician el aprendizaje y el fortalecimiento de habilidades cognitivas,

Por su parte, segin la definicion de la Internet of Things Community del
Instituto de Ingenieria Eléctrica y Electrénica (IEEE), Internet de las Cosas (IoT,
por sus siglas en inglés) es un concepto de computacion en el que todas las
cosas, incluyendo todo objeto fisico, pueden ser conectadas, lo que los hace
inteligentes, programables y capaces de interactuar con los seres humanos.[2]

Avanzando con el concepto, en [3] se destaca que la loT involucra sensores,
circuitos, sistemas embebidos, comunicaciones, interfaces inteligentes, gestion
de energia, gestion de datos, fusion de datos, gestion de conocimiento, sistemas
en tiempo real, procesamiento distribuido, disefio de sistemas v técnicas
sofisticadas de software que se relacionan con la llamada Big Data. También
prevé que su desarrollo podria cambiar profundamente desde los procesos
productivos hasta la salud-clectronica, ya que ofrece nuevas formas para el
cuidado de humanos y ¢l tratamiento de dolencias,

Un andlisis desde el punto de vista economico es realizado en [4], definiéndolo
como un mercado en expansion, donde cada vez son mas las empresas que
valoran la conectividad entre dispositivos y con la Red.

En [5] se definen a las plataformas de loT como la base para que los dispositivos
estén interconectados v se genere un ecosistema propio. Detalla que constituyen
el software al que se conectan los dispositivos de hardware, brindando
comunicacion y puntos de acceso para el desarrollo de aplicaciones.

Lineas de investigacion y desarrollo
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Este proyecto se inscribe en una linea de investigacion r con

IV, Desamollar un modelo rasferencia a la industria de esta teenologia.
Evaluarlo en un caso identficade en la region de influencia de In (INLa
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Formacion de Recursos Humanos

El grupo de trabajo estd formado por cuatro docentes-investigadores y tres
alumnos avanzados de la carrera de Licenciatura en Sistemas de la Universidad
Nacional de Lands.

Los tres alumnos estan desarrollando su trabajo de fin de carrera (TFI ~Trabajo
Final Integrador) en el marco del proyecto.

Referencias

[1]). Gonzilez E..; B. Jovani A. Jiménez : (2009); “LA ROBOTICA COMO HERRAMIENTA
PARA LA EDUCACION EN CIENCIAS E INGENIERIA™; Revista Iberoamericana de
Informatica Educativa, 10: 31-36; ISSN; 1699-4574

[2] IEEE Internet of Things Community ; https:/www.iece.org/

[3] Vincenzo Piuri, Roberto Minerva, Construyendo la Internet de las Cosas, Julio 2015;

ip ek building-the-intemet july
201 5-spanish-version

[4] EI Internet de las Cosas de cdigo abierto: p f v apli para

Agosto 2015; hitps://bbvaoy com/es idad/cl-internet-de-las-cosas-de-codigo-abierto

[5] ;Qué es una plataforma 1oT?, 2016 ; https:/'secmotic.com/blog/plataforma-i

[6] Azcurma, D., Santos, D., Fernandez, G., Femnindez, S., (2018), “ROBOTICA BASADA EN
INTERNET DE LAS COSAS". Proceedings del XX Workshop de Investigadores en Ciencias de
la Computacion. Pig. 835 - 837. ISBN 978-987-3619-27-4,

(7] Kranz, M, (2017). “Building the Imernet of Things ", 1SBN 978-1-119-28566-3. Ed. Wiley,

[8] Saeangi, S., R.. Sethi, P. (2016). "Tnternet of Things: Architectures. Protocols, and
Applications™

[9] Al-Fugaha, Ala., Guizani, Mohsen., Mohammadi, Mehdi., Aledhari, Mohammed., Ayyash,
Moussa. (2015), “fmrermer of Things: A Swvey on Enabling Technologies, Protocols, and
Applications .

[10] McEwen, Adrian., Cassimally, Hakim. (2014), “Designing the Internet of Things” 1SBN
978-1-118-43063-7. Ed. Wiley.

[11] Azcurra, D., Rojo, 5. Rodriguez, D. (2013), "AVANCES EN EL PROYECTO
ARQUITECTURAS DE CONTROL PARA ROBOTS AUTONOMOS MOVILES
DIDACTICOS BASADAS EN SISTEMAS EMBEBIDOS", Proceedings del XV Workshop de

industriales, robotica y telecomunicaciones, enfocada en tecnologias con
potencial de transferencia a la Industria, particularmente al sector PyME. [6] [12]

Entre los supuestos que guian al proyecto se encuentran:
I.  Existen plataformas de loT robustas, fiables y de acceso libre o bajo costo
que podrian ser utilizadas en modo local en la administracion y control de

robols.

de admini

Il Es posible adaptar los
para que interactien en este entorn.

¥ control de robots

Fs factible desarrollar un modelo de transferencia a1 Indosiria,
particularmente al sector PyME.

Resultados y Objetivos

El objetivo general de este proyecto es desarrollar y sistematizar el cuerpo de
conocimiente vinculado a la administracion y control de robots utilizando
plataformas de internet de las cosas, buscando: [a] implementar un entorno local
de pruebas, y [b] desarrollar y probar prototipos de software y hardware de
mecanismos de administracion y control de robots sobre el entrono local.

Se plantean entonces los siguientes objetivos especificos:
I Relevar y seleccionar una plataforma de loT de acceso libre apta para ser

instalada en modo local v para impl ar mecani de adi
y control de robots autdénomos.
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Desarrollar y probar prototipos de software y hardware de mecanismos de
administracion v control de robots sobre el entrono local. Evaluar los
resultados
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