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Contexto Lineas de investigacion y desarrollo

Este proyecto de investigacion integra la line&ste proyecto se inscribe en una linea de
de trabajo en aplicaciones de sistemamvestigacion que busca desarrollar vy
embebidos y robdtica en el marco de la carresastematizar el cuerpo de conocimiento de las
de Ingenieria en Computacion de laarquitecturas de control de robots autbnomos
Universidad Nacional de Tres de Febrero y dmoéviles (RAM) didacticos basadas en sistemas

la Carrera de Licenciatura en Sistemas de kmbebidos.

Universidad Nacional de Lanus.

Entre los supuestos que guian el proyecto se
encuentran:

Resumen
l.

En este proyecto se busca desarrollar y
sistematizar el cuerpo de conocimiento de las
arquitecturas de control de robots auténomos
moviles (RAM) didacticos basadas en sistemas
embebidos.

Un sistema embebido es un sistema informatico
disefiado para realizar un grupo de funciones
dedicadas y especificas, empleando para ello
una combinacion de recursos de hardware y de
software. Poseen caracteristicas diferenciales
(entre otras: procesamiento concurrente,
paralelo y distribuido, robustez, fiabilidad, bajo
consumo Yy bajo costo) que los hace altamente
recomendables en la administracion y control
de robots autbnomos méviles (RAM).

.
En este trabajo se presentan actividades, logros
y objetivos alcanzados a la fecha con relacion
esta investigacion.

Palabras clave roboética, sistemas embebidos,
automatizacion, arquitecturas de control.

Existe disponibilidad en el mercado (tanto
local como internacional) de desarrollos de
hardware de robdtica que permiten construir
prototipos de robots autonomos moviles
didacticos. La posibilidad de contar con una
amplia gama de sensores, unidades de
procesamiento programables, actuadores
versatiles e interfaces de usuario que
permiten la programacién de los prototipos,
asi como el acceso y administracion de sus
recursos; allana los aspectos de integracion
de hardware y controladores en la
construccion de la mecanica del robot y
permite  focalizar el proyecto de
investigacién en los sistemas informéticos
que los controlaran.

Existen arquitecturas  de  sistemas
informaticos que destacan en importancia en
su utilizacién en robotica autonoma. Dentro
de las mismas, las arquitecturas de sistemas
embebidos poseen caracteristicas
especificas y diferenciales (entre otras:
procesamiento concurrente, paralelo vy
distribuido, robustez, fiabilidad, bajo

consumo Yy bajo costo) que las hacen

PAGINA - 987 -



XV WORKSHOP DE INVESTIGADORES EN CIENCIAS DE LA COMPUTACION

2012 - PARANA — ENTRE RICS

sobresalir
administracion y

para ser la

control

empleadas en
de robots

autébnomos moviles.

Es

factible la  caracterizacion de

arquitecturas de control flexibles, sencillas y
tolerantes a fallos basadas en sistemas
embebidos para que un RAM pueda
desplazarse de forma autbnoma evitando
colisiones.

Resultados y Objetivos

El estado actual del proyecto, luego del primer
afo de trabajo, pude sintetizarse en:

Se avanzé en la actividad de
relevamiento y andlisis de alternativas

de arquitecturas de sistemas embebidos *

disponibles en mercado. El resultado de
esta actividad encuentra resumido en
una matriz de comparacién de las
diferentes posibilidades.

Se adquirieron kits didacticos basados

en microcontroladores de 8 bits sobre

los que se estan haciendo ensayos, y se
han seleccionado otros que seran

adquiridos y evaluados en las futuras

etapas del proyecto. Se esta a la espera
de las futuras cuotas de subsidio para
realizar la adquisicion.

la actividad de
analisis de las

Se avanz6 en
relevamiento vy

ambiente) y se han seleccionado los
otros kits que se prevé adquirir.

Atendiendo a los previsto en cuanto a
transferencia a la actividad docente, se
comenz6 a dictar la asignatura Disefio
de Sistemas Embebidos, materia
optativa de quinto afio en la carrera de
Licenciatura en Sistemas de la UNLa.
Asimismo, en el marco de la asignatura
Arquitectura de Computadoras de la
carrera de Ingenieria en Computacion
del a UNTREF se realizaron trabajos
practicos sobre Kits de
microcontroladores de 8 bits, uno de los
cuales resulto publicado.

En el marco del proyecto, un alumno de
la carrera Licenciatura en Sistemas de la
UNLa esta desarrollando su Trabajo
Final. EI mismo se titulaControl de
Robots Autébnomos Moviles Basado
Arquitecturas de Sistemas Embebidos.
Propuesta de Modelo de Aplicacion y
Uso Potencial

Se colabor6 con el stand de la carrera de
Licenciatura en Sistemas de la UNLa
que participd de la Feria del Libro y la
ExpoCarreras 2012 — de la misma
Universidad- con un prototipo robot que
realizaba distintas actividades en una
pista disefiada al efecto.

alternativas disponibles en el mercadd-Ormacion de Recursos Humanos

local de prototipos de robot auténomoAI
movil para ser administrado

grupo de
y investigador formado y un estudiante avanzado,

trabajo, formado por wun

controlado por arquitecturas de sistemage |e ha incorporado un becario alumno con

embebidos.

Se adquirid6 un prototipo de

beca de universidad.

robot Asimismo, en el marco del proyecto, un alumno

auténomo movil (y un conjunto de de la carrera Licenciatura en Sistemas de la

sensores adicionales para ampliaFJ
posibilidades de adquisicién de datos d

NLa esta desarrollando su trabajo de fin de
arrera, tituladoControl de Robots Autonomos
oviles Basado Arquitecturas de Sistemas
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Embebidos. Propuesta de Modelo de Aplicacion J. Santa Lozano, M. A. Zamora lzquierdo,

y Uso Potencial..
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