5 ESPE
DESARROLLO DE UN ALGORITMO BASADO
EN VISION ARTIFICIAL PARA LA
DETECCION Y CORRECCION DE ERRORES
DE ODOMETRIA APLICADOS PARA TAREAS
DE LOCOMOCION AUTONOMA

Alumnos: Danny Francisco Herrera Roman
Alex Omar Topa Gavilema

Director: Ing. Julio F. Acosta N.

Departamento de Eléctrica y Electronica

Carrera de Ingenieria Electronica e Instrumentacion




Contenido

o | Construccion Electronica — Mecanica

« | Resultados

o | Conclusiones

e [ Control y Correccion >

@E S P E

\\% ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
“ems®  CAMINO A LA EXCELENCIA




Introduccion

|

)

!

E S PE

ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO

CAMINO A LA EXCELENCIA

£cunpo®



Formulacion del Problema

| 1010

T JojoN

aticos

Sistem

0 4010

¢ J0J0

aticos

Ve

No Sistem

S P E

ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
CAMINO A LA EXCELENCIA

\E

!@
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Objetivos

Objetivo General

Desarrollar un algoritmo basado en vision artificial para la
deteccion y correccion de errores de odometria aplicados para
tareas de locomocion autonoma.
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Objetivos Especificos

« Analizar los factores que influyen en la odometria del robot movil y
vision artificial mediante un estudio técnico de los mismos.

« Construir un robot movil de tipo omnidireccional para tareas de
locomocién autdbnoma con interfaz de control desarrollada en Matlab.

« Detectar el error generado por la odometria del robot mediante el
uso de vision artificial.

 Proponer un algoritmo usando datos de odometria y vision
artificial para corregir errores de odometria.

« Analizar resultados experimentales del algoritmo implementado en el
robot omnidireccional para demostrar la reduccion de errores
presentes en odometria.
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Construccion
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Adquisicion Vision
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Adquisicion Vision
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Modelo Cinematico
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Validacion del Control

« El meétodo de Lyapunov permite garantizar la estabilidad del
algoritmo propuesto usando como candidata el modelo de los
errores cuadraticos

v, =J7*(h, + Ktanh(h))

« Se deriva y se remplaza en la ELC y se obtiene la siguiente
ecuacion:

v = -Kh'tanh(h)

« Conociendo que K es una matriz definida positiva para cualquier
valor de h él resultando siempre sera negativo por ende el sistema
es globalmente uniformemente asintoticamente estable GUAE.
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Algoritmo genético

Inspirado en la seleccion natural y emula la evolucion bioldgica.

A partir de un grupo de soluciones, eéstas son combinadas para producir
una descendencia, la nueva generacion de “mejores soluciones”.

Las nuevas soluciones se generan a partir de las antiguas, utilizando
cruce y mutacion. Tal cual lo hace la naturaleza.

Algoritmos Genéticos

=
O]
N o 0,0
260 © e e o®°
Descar tes Cruce\ ® ® O@ ® /Mutacié
o0 994 Oo
=== ®e O®

&

£cuaoo®

SCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
AMINO A LA EXCELENCIA

(@]



Contenido

Conclusiones >

@E S P E

\\% ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
“ems®  CAMINO A LA EXCELENCIA




Procesamiento de Imagenes
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DATOS VISION VS. ODOMETRIA
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DATOS VISION VS. ODOMETRIA
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DATOS VISION VS. ODOMETRIA
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Conclusiones

La implementacion de sensores opticos a la estructura del robot, tales
como mouse, proporciona informacion desorientada e incongruente.

El proyecto desarrollado presenta un meétodo efectivo con una
considerable reduccion de errores de odometria mediante el uso del
algoritmo propuesto.

La construccion de un robot movil de tipo omnidireccional permite
realizar para evaluacion y analisis.

La implementacion de una camara permite identificar la trayectoria real
del robot, mediante analisis de una secuencia de imagenes en formato
RGB con 2 identificadores de color que facilitan conocer la posicion del
robot, y también su orientacion.
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