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Resumen

Recientemente surgié un nuevo concepto en
informatica denominado Inteligencia Artificial
de las Cosas (AloT por sus siglas en inglés),
que resulta de unir la Inteligencia Artificial con
la Internet de las Cosas, en busca de crear
sistemas que saquen provecho del uso conjunto
de estas dos tecnologias.

El proyecto presentado en este trabajo se centra
en la aplicacion de este nuevo concepto al
control de robots autdbnomos moviles.

Este mismo se inscribe en una linea de
investigacion desarrollada en el marco de la
Carrera de Licenciatura en Sistemas de la
Universidad Nacional de Lanus.
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Contexto

Este proyecto de investigacion integra la linea
de trabajo en aplicaciones de sistemas
industriales, roboética y telecomunicaciones
desarrollada en el marco de la carrera de la
Carrera de Licenciatura en Sistemas de la
Universidad Nacional de Lanus, en particular
continuando los proyectos de investigacion
ROBOTICA BASADA EN INTERNET DE
LAS COSAS (2018-2019), presentado en [1] y

SISTEMAS DE CONTROL DE ROBOTS
SOBRE PLATAFORMA DE INTERNET DE
LAS COSAS (2020-2022), presentado en [2]

Introduccion

En  proyectos anteriores  desarrollamos
mecanismos de administracion y control de
robos moviles basandonos en Internet de las

Cosas (IoT) [1] [2].

Sin embargo, recientemente surgié un nuevo
concepto en  informatica  denominado
Inteligencia Artificial de las Cosas (AloT por
sus siglas en inglés), que resulta de unir la
Inteligencia Artificial con la Internet de las
Cosas [3].

En [3] explican que la intenciéon es crear
sistemas que aprovechen el potencial de estos
dos conceptos para crear soluciones inteligentes
y sostenibles, a través de operaciones mas
eficientes, interaccion hombre-
maquina 'y M2M (maquina y maquina),
conjuntamente con un analisis de datos mas
rapido y asertivo.

una mejor

A modo de ejemplo, en [4] se presenta un
relevamiento de la aplicacion de AloT en la
produccion sustentable, donde los autores
concluyen que se han implementado soluciones
en la industria para multiples propdsitos, desde
promover la productividad, la eficiencia de las
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maquinas y la calidad del producto hasta
disminuir el consumo total de energia y mejorar
el mantenimiento basado en el conocimiento.

Asimismo, en [5] se propone utilizar AloT para
el monitoreo de desastres, alegando que los
resultados experimentales validan la efectividad
de la propuesta, también con un bajo consumo
energético.

Por su parte, en [6] se presenta un relevamiento
de la aplicacion AloT en la agricultura

inteligente (Smart Agriculture), donde se
identifican avances y desafios de esta
tecnologia.

Para el caso particular de la robdtica, en [3] se
plantean algunos de los beneficios que se espera
obtener en robdtica, ser ganar en
eficiencia. Al respecto, explican que dada la
capacidad de aprendizaje que provee la
Inteligencia Artificial (IA), después de pasar

como

varias veces por la misma situacion, un robot
mejorara sus decisiones.

En el proyecto actual se espera relevar e
identificar recursos y técnicas de AloT
aplicables a la administracion y control de
robots autdbnomos.

Lineas de investigacion y desarrollo

El proyecto se inscribe en una linea de
investigacion  relacionada  con  sistemas
industriales, roboética y telecomunicaciones,
enfocada en tecnologias con potencial de
transferencia a la Industria, particularmente al
sector PyME.

Entre los supuestos que guian al proyecto se
encuentran:

I.  Existen recursos y técnicas de AloT
robustas, fiables y de acceso libre o bajo
costo que podrian ser utilizadas en la

administracion 'y control de robots

autonomos.

II. Es posible adaptar los mecanismos de
administracion 'y control de robots
autdbnomos para que interactiien con estos
recursos.

III. Es factible desarrollar un modelo de
transferencia al sector productivo.

Resultados y Objetivos

El objetivo general de este proyecto es
desarrollar y sistematizar el cuerpo de
conocimiento de la administracion y control de
robots autonomos utilizando AloT, focalizando
en la identificacion de factores que posibiliten
su transferencia a la Industria.

En esta linea, comenzamos con una primera
etapa de seleccion de técnicas y recursos de
AloT aptas para implementar mecanismos de
administracion y control de robots auténomos.

Luego de configurar el entorno de pruebas,
comenzamos a realizar pruebas de concepto
para evaluar la posibilidad de recolectar datos
del mundo real y que estos sean transmitidos
para ser procesados por una API de IA.

Hasta el momento la respuesta de la API de 1A
es recibida de manera asincronica a través de
correo electronico.

La arquitectura utilizada en las pruebas se
compone de dos capas: en la capa fisica
tenemos un NodeMCU ESP8266 [7][8],
conectado a dos sensores y un actuador (relay).
Los datos recolectados se transmiten por WiFi
hacia la capa backend del sistema, alojada en
Amazon Web Services (AWS) [9].

El backend se compone de un API Gateway
[10] encargado de recibir las peticiones del
NodeMCU y mediante una integracion de
Lambda [11], realiza la carga de los datos en
una base de datos NoSQL MongoDB de Mongo
Atlas [12].



Con un proceso de EventBridge [13] que se
egjecuta de forma periddica, se envia la
informacion almacenada a la API de IA
EdgeGPT [14] para su procesamiento. Los
resultados se envian via correo electronico,
utilizando la  integracion con la
Sendgrid[15].

Como trabajo futuro se espera avanzar en
obtener una respuesta sincronica que permita
controlar actuadores en tiempo real, requisito
indispensable para implementar mecanismos de
administracion y control de robots autdnomos.

Formacion de Recursos Humanos

Actualmente el grupo de trabajo estd formado
por cuatro docentes-investigadores y un alumno
de la carrera de Licenciatura en Sistemas de la
Universidad Nacional de Lanus, quien esta
desarrollando su trabajo de fin de carrera (TFI —
Trabajo Final Integrador) en el marco del
proyecto.
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