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Objetivos

Disenar e implementar un sistema multirobot descentralizado
para trabajo colaborativo

Modulares y de Flexibilidad y Maniobrabilidad Tecnologia de

costo accesible Escalabilidad licencia abierta




Conceptos Basicos

P g

Sistema Multirobot:
* Grupo de n entes robdticos que operan en un mismo entorno.

Robodtica Colaborativa:

 Sistema multirobot que realiza acciones en conjunto para cumplir con un
objetivo.

Flexibilidad

» Capacidad de un sistema para ser modificado y adaptarse segun su
entorno lo requiera.

Escalabilidad

» Se refiere a la posibilidad de afiadir u optimizar aspectos del sistema para
mejorar su rendimiento




Antecedentes

Trabajos de Investigacion
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Aplicaciones Futuras




Antecedentes

Componente de Vision Robot Soccer - Componente

Frecuencia /

Robots:
Componente Electromecanico \
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Requerimientos

“ Requerimientos

Creacion de una red de roboética colaborativa

Brindar buena maniobrabilidad

Cada robot debe tener un peso maximo de 2Kg

Autonomia energética mayor a una hora

Capacidad de carga mayor a 1 kilogramo

Comunicacién inalambrica entre componentes el sistema
Sistema operativo de licencia abierta

Costo de cada robot menor a 700 dolares

El robot mévil debe tener autonomia para tomar decisiones

La plataforma robdtica debe ser flexible.

La plataforma robdtica debe tener caracteristicas escalables




Metodologia de Diseno
VDI 2206

Requerimientos

Producto
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Verificacion de las propiedades

r

Disefio especifico

) Ingenieria mecanica
Ingenieria eléctrica

) Tecnologia de |a tnfomcianf

Modelado y analisis de modelos




Subsistema Mecanico

Ruedas Estructura :
omnidireccionales Skid Steer Micromotores Dc

Motor
Rueda

Acople Orificio para
tornillos

Seguro

Motor




Subsistema Mecanico




Subsistema Electronico




istema Electronico




Subsistema Electronico

Bateria de 7.4V v 1000mAh Bateria de 7.2V v 3000mAh

Arduino

Reduccion de
voltaje

Puentes H

Sensores de Velcidad

oy

i
---------.ReducciﬁnI
de voltaje |




$ubsistema Electronico

Energizacién
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Integracion Mecanico - Electronico

» Diseno de concepto » Implementacion




Subsistema de Control
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Subsistema de Control
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Subsistema de Control
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Subsistema de Control

g Filtro de Madgwick [

Filtro de Kalman

Extendido

Odometria

Encoders
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Subsistemas de Controly TIC’s
22 ROS




Robot 3

Robaot 2
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Integracion de Subsistemas

Robot 2

Ordenador 1

Robot 3

* Procesamiento
interno

* Todos los
datos se
manejan
internamente
¥ son Unicos
de cada robot

Robot 1

== Envio de informacion

<=p | ectura y envio de informacion

* Lectura de
orden

* Decision de
accion

+ Control de
accidn

* Envio de
posicicn




Integracion de Subsistemas
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robot ( IMU actuadores.
Encoders)




Integracion de
Subsistemas

Evaluacion de la
red

Ping a robots
NodeRed MQTT

Contabilizacitn de
pings con
respuesta positiva

Publicacién de
informacion en red
local
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—H'I\\- Colaboracion
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Planificador
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Aplicacion
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MECANUM PLATFORM




Pruebas y Resultados




Pruebas y Resultados
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Pruebas y Resultados
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Pruebas y Resultados
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Pruebas y Resultados

Especificaciones Técnicas del Robot

Capacidad de carga
Autonomia energética

30 x 17 [cm]
2.14 Kg [cm]
1.2 Kg [cm]

65 minutos

Cantidad

varios

Precio
Total

Ruedas omnidireccionales Mecanum 60 mm $102
Micro-motores con encoder incluid $ 88
Arduino DUE $ 30
Raspberry pi3 B+ $ 80

Puente H L298 $ 10

PCB $ 9

Elementos electrénicos $ 12
Bateria 3000mAh $ 12

Bateria LIPO 1000mAh $ 21
Sensor IMU $ 22

Base de acrilico $ 15

Carcasa de acrilico $ 34
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Pruebas y Resultados

N\
.; Maniobrabilidad

\

| Comunicacion Inalambrica

f

| Licencia abierta
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Costo menor a $700 por
robot

| Autonomia de procesos
. Plataforma escalable

| Plataforma flexible

| Trabajo colaborativo




Conclusiones

Tres robots
moviles, trabajo
colaborativo

PN

Ruedas
omnidireccionales
Configuracion
Skid Steer

PN

Red inalambrica
Protocolo MQTT
Aplicaciones IOT.

N

Autonomia en sus
procesos, red
descentralizada.




Recomendacion y Trabajos Futuros

Planificador de
movimientos

Aumentar mas
dispositivos en
la red

N

-

N

Protocolo
CoAP

~

N

Aumentar las
caracteristicas
de los robots

N

Crear un
producto
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