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Objetivo General

Disenar y construir una plataforma
movil diferencial para la
Implementacion de mapeo semantico.
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XBOX 360

Sensor Kinect

Sensor Lidar

By: Argoti Efrain
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Caracteristicas técnicas

NodeMetria  Mewka  Magiwd  Unided
_ Masa Total del robot <15 kg
_ Altura del robot <125 cm
_ Diametro del robot <45 cm
_ Tiempo de ensamblaje <15 min
- Velocidad de desplazamiento <=0,25 m/s
_ Cantidad de Motores 2 unidades
_ Duracion de Bateria > 30 min
_ Deformacion del material en la base <2 mm
_ Tipo de codigo Abierto -
- Capacidad de baterias minimo >5 Ah
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i o Subsistemna 2
Suministro de Energia

(Potencia)

_ Fuente de Energia Actuadores |?
Y, A

Subsistema 3

Adguisicion de Datos _
Sensores Odometria - ' )
(Sensores) : Mapeo y Localizacion
Simultanea (SLAM)
Subsistema 1
Estructura Configuracion - i
. ‘ Mapa Semantico ‘
; Material |y
Subsistema 4
P . Camara RGEB Procesamiento Algoritmo para

de Imagenes relacionar

Senal de control

objetos

* d Tarjeta
Computacional




5HESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS Vd
INNOVACIGN PARA LA EXCELENCIA M Od l I IOS

Estructura

Potencia y Traccion

Sensores

Procesamiento y Deteccion
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Modulo Estructura
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NGmero Descripcion #Elementos
Cubierta derecha

1 1
delantera

5 Cubierta derecha 1
posterior

Soporte secundario

3 2
del motor

4 Cubierta izquierda 1
posterior

5 Soporte ,para 1

bateria
6 Soporte de cobre 4
Cubierta Derecha

7 1
Delantera

8 Rueda motriz 2

9 Base de MDF 1

10 Unidn motor-rueda 2

11 Rueda loca 1

Modulo Estructura

MECATRONICA
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Modulo Movilidad

NUmero Descripcion #Elementos

1 Bateria 2

2 Motor DC 1
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Modulo Funcionalidad

NUmero Descripcion #Elementos
1 LIDAR 1
2 Kinect 1

3 MPU-6050 1
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Modulo Funcionalidad

Jetson Nano 4Gb

Robot Operating System

You Only Look Once



ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS

INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

SLAM

Odometria

* Obtenido por
el control
sobre los

motores.

Laser
+ Obtenidos por

el sensor
Lidar.
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Modulo Funcionalidad

Deteccion de Objetos-YOLO

S X' S X B bounding boxes

Confianza=Pr(objeto)x loU (prediccién, verdad)

Bounding boxes + confianza

P I
N ‘,J

Deteccion Final

S x S mallado sobre entrada

Pr(Class;| objeto)

Mapa de probabilidad de clase
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Pruebas y
Resultados
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Motor lIzquierdo
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ety e Prueba de Velocidad

V=0,15 m/s

V=0,20 m/s

V=0,25 m/s

6,67 6,72
1.5 10 10,12 1,2
2 13,33 13,49 1,6
5,18
1.5 7,5 7,66 1,6
2 10 10,23 2,3
4,16
1.5 6 6,29 2,9

2 8 8,37 3,7

INGENIERIA

MECATRONICA
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Prueba de Odometria

—p Velocidad Cinematica

Puntos P1 P2 P3 P4
X (m) 1,483 1,396 -0,037 0,055
Y (m) 0,005 1,521 1,474 -0,224
X deseado 1,5 1,5 0 0
Y deseado 0 1,5 1,5 0
Error en X (%) 1,7 10,4 3,7 55

ErrorenY (%) 0,5 2,1 2,6 22,4
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Prueba error de SLAM

Real (m) SLAM ()
L1 2,48 2,51 1,21
L2 1,10 1,04 5,45
L3 1,98 2,06 4,04
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Prueba en Deteccion de Objetos | ObiewRel Gl Probabiicad %)
_ tvminitor 99
R — s
cama b :
_ chair 95
_ suitcase 39
_ refrigerator 57
_ bed 42
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el

Prueba de Mapa Semantico
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Resultados

MECATRONICA

PROBABlLlDAD DE REPETIBILIDAD
DETECCION m3(m) m2(m) =1(m)
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TVMINITOR PERSON BED CHAIR SUITCASE REFRIGERATOR BED . i

TELEVISION CAMA SILLA SOFA REFRIGERADOR

TELEVISION PERSONA CAMA SILLA MOCHILA ARMARIO SOFA
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Conclusiones

MECATRONICA

Plataforma
diferencial.

Velocidad de
desplazamiento
maxima 0,25 m/s
y 3,7% error.

SLAM a
0,25 m/sy

5,45% error.

Ontologias
en
OWLready2

Mapa
semantico
en Protege.




@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS INGENIEFI'A
INNDOVACION PARA LA EXCELENCIA MECATRONICA

Recomendaciones

Segmentacion Semantica
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Trabajos Futuros

Razonamiento Ontologico Representacion Aumentada

probabilistic £ innate
non-probabilistic inferred

acquired ««««««--
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Fuente: (Pronobis 2011)
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