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RESUMEN
El trabajo se enmarca en un proyecto que tiene como objetivo la investigacion y desarrollo de robots de inspeccion y subsanacion de imperfecciones en chapa gruesa. La
necesidad de liberar a los operarios de grandes cargas de trabajo en las tareas de saneamiento, ha llevado a la busqueda de un robot que se movera por el entorno industrial y
recorrerd la chapa con el fin de localizar y subsanar dichas imperfecciones. Uno de los principales problemas es la localizacion del robot en todo momento, ya que es de vital
importancia conocer la posicion y orientacion del mismo durante la navegacion. El objetivo de este trabajo es el estudio de diferentes alternativas para determinar la posicion del
robot a partir de la informacion captada del entorno y desarrollar paquetes de ROS que puedan proporcionar dicha informacion a los paquetes de SLAM (Mapeo y Localizacion
Simultdneos) y de navegacion del robot.
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ANTECEDENTES Y OBJETIVOS

Actualmente, las chapas de acero son inspeccionadas en busca de defectos por operarios humanos. Tras la inspeccion, otro operario se encarga de las tareas de saneamiento, que a menudo pueden
durar horas. El proyecto global, en el que se enmarca el presente trabajo, pretende el desarrollo de un robot movil auténomo que pueda desempenar dichas tareas.

En concreto, los objetivos que persigue este trabajo se enmarcan en la localizacidon del robot. La investigacidon de posibles alternativas para la localizacion de un robot mévil en un entorno industrial, el
desarrollo de los algoritmos adecuados para ofrecer una estimacion de la posicidon actual del robot en forma de paquetes de ROS, capaces de proporcionar el estado del robot a los algoritmos de mas
alto nivel encargados de tareas como el SLAM y la navegacion.

DISENO
Se ha implementado una localizacion que estima la pose del robot a partir de
[ X N ] . . « . . o o
ees ROS Mapa de Pardmetros una serie de marcadores dispuestos en posiciones y orientaciones c_onoudas. Las
marcadores cimaras localizaciones de los marcadores respecto a un sistema de referencia se guardan
en un archivo, al que se llamara mapa de marcadores. Asi, mediante un arco de 8
Camara 1 Imagen Detector Marcadores , libradas di i | robot i | _y ientacion del
ArUco detectados camaras calibradas dispuestas en el robot, se estima |la posicion y orientacion de
vehiculo a partir de los marcadores encontrados en las camaras.
Camara 3 | 'magen | Detector Marcadores | Localizador Pose del robot Podemos dividir la estrategia de localizacion implementada en dos partes
ArUco detectados robot claramente diferenciadas. Primero, la deteccidn de los marcadores y, después, el
calculo de la posicidon y orientacidn del robot a partir de las mismas.
| Detect La deteccidn de los marcadores, en concreto se utilizaran marcadores ArUco, se
C3 3 magen etector Marcadores ) - _
amara ArUco detectados llevara a cabo utilizando un paquete de ROS ya existente, aruco_detect [1], y se
coordinard con el paquete implementado en este trabajo que estima la
localizacion.
En cuanto a la estimacion de la posicion del vehiculo, se desarrollara un paquete
debido a que no se encontrdé ninguno ya implementado que se ajuste a los
objetivos requeridos. Se seguiran dos estrategias diferentes. Por un lado, las 8
camaras individualmente seguiran un enfoque monocular, calculando Ila
Figura 1.1. Robot con arco de 8 camaras Figura 1.2. Deteccidon marcador ArUco localizacién seglin los marcadores encontrados y, por otro, cada par de cdmaras
adyacentes trabajaran seguin una configuracion estéreo.
Figura 1. Sistema de localizacidn disefiado
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Figura 2.3. Trayectoria a lo largo de la fabrica utilizando la estrategia monocular. Figura 2.2. Arriba: Estrategia Monocular. Abajo: Estrategia combinada con preferencia estéreo

Figura 2. Resultados: Errores en la localizacion durante los experimentos realizados

CONCLUSION

La localizacidon de un vehiculo mavil no es tarea facil, en la literatura se han estudiado diferentes métodos con la intencion de resolver esta problematica, pero ninguno funciona a la perfeccién. Por lo
tanto, se puede concluir que los objetivos marcados al comienzo del proyecto se han cumplido con éxito, estudiando diferentes alternativas de localizacidn, profundizando en alguno de los métodos y
llevando a cabo diferentes experimentos.

Ademas, se ha implementado un método de localizacidn a partir de marcadores segun dos estrategias diferentes, comprobando que la estrategia monocular proporciona una estimacion de la pose del
robot mas fiable. Se ha implementado en forma de paquete para ROS, capaz de proporcionar el estado del robot a los algoritmos encargados de tareas como el SLAM vy la navegacion.

REFERENCIAS

[1] “aruco_detect - ROS Wiki.” [Online]. Available: http://wiki.ros.org/aruco_detect



