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Motivacion y Objetivos.

COVIRO-12: Un Control Basado en Vision.

Manipulacion en Espacio de Camara (CSM) en Internet2.
Arquitectura del Sistema.

Arquitectura del Software.
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Motivacion
Acceso a recursos remotos
Desarrollo de Tecnologia para 12
Colaboracion entre Universidades
Creacion de Infraestructura Local
Realizacion de varias Tesis de Maestria

Plataforma para futuros proyectos




Objetivos

Colaboracion de expertos en diferentes
emplazamientos geograficos para la toma
de decisiones criticas en tiempo real

Ambiente colaborativo
Uso de videoconferencia
Control centralizado o compartido del robot
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Objetivos (cont.)

Control de alto nivel sobre un robot desde
cualquier parte del mundo a traves de
Internet?2

Situaciones de dificil acceso
Lugares hostiles para la vida humana
Distancias muy grandes
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COVIRO-|2
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Laboratorio Robodtica



Control Basado en Vision -
Manipulacion en Espacio de Camara (csm)

A diferencia de las técnicas VS,
CSM no requiere estimacion en
tiempo real del jacobiano de la
Imagen.

No requiere calibracion

Las técnicas VS presentan
inestabilidad en sistemas con
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= Las tecnicas VS son muy

=) R sensibles a ruidos en la imagen.
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Sistema CSM en Internet2

Sofivware

Sassiomn Reguast

Task Selection

INTERINET2Z2

SCCoD CAMERAS |
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Usuario

Arquitectura del Sistema
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Marcas visuales
distintivas

Unidad Pan-Tilt
'm.

Camara B&W 1 CSM

PC Control

Superficie de trabajo

| Robot PUMA 761

Camara B&W 2 CSM
Servidor WEB
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Arquitectura del Software

"

# -";".___‘5.-: j.‘
*I'I, & : H
v
> 1O
Camaras

Internet2

1 I Algoritmo
Control

> GUI ﬁ l_' Robot
Adauisicis Algoritmos I
quisicion de Control 70

v Analisis CSM Robot

de Imdgenes
Softwi




UASLP

UNIVERSIDAD AUTONOMA DE SAN LUIS POTOSI sMéxico

Videoconferencia
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Interfaz Grafica de Usuario en 12
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Interfaz Grafica de Usuario en 12
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Reporte de Resultados

Conexion a Internet2 a través de la red
establecida del CUDI.

Desarrollo de algoritmos CSM en C++ bajo
plataforma Linux para obtener parametros de
vision, posicionamiento del robot y orientacion.

Software para seleccion de un punto en el
espacio de trabajo y comunicacion con equipos
remotos.

GUI para control remoto del robot desarrollada
en Java.

Portal en Internet2 con soporte para trabajo
"\ colaborativo.
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Conclusiones

Este trabajo presenta la extension inicial
de la técnica de control basado en vision
CSM en Internet2 para sistemas roboticos.

Por medio del desarrollo de una interfaz y
un portal se aprovechan la ventajas de
Internet2 para permitir a usuarios remotos
ejercer control de alto nivel sobre un robot
iIndustrial.
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Trabajo a futuro

Implementacion con diferentes tipos de
herramientas de trabajo para el Robot.

Pruebas de control desde NotreDame y
ETH Zurich.
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Reconocimientos

< Aplicacion apoyada por CUDI-CONACYT.
“* Apoyo de FAl y PROMEP.
“* Proyecto de Colaboracion UASLP-UAEM

“*Proyecto GNU
< Sourceforge name: COVIRO-|2

< Unix name: Khelron
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Gracias por su atencion
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