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Control de una articulacion flexible

Ranko Zotovic

se trata de implementar el control de una articulaciéon con transmision
mecanica flexible ( tipo Harmonic drive). Se utiliza una tarjeta Discovery con
microprocesador ARMX 4. En la tesina también estarian incluidos el disefioy la
implementacion de los circuitos electrénicos necesarios: puente en H,
acondicionamiento de sefial, comunicacion, etc.

Control de un robot flexible en Matlab/ Simulink

Ranko Zotovic

Se trata de implementar diferentes formas de control de un robot y de hacer
un analisis comparativo. Las técnicas de control serian PID externo e interno,
control anidado, pasividad, LQR, etc. Se realizarian primero para una
articulacion y luego para un brazo.

TITULO: Disefio e implementacién de un sensor de
actividad basado en IMU

Juan Francisco Blanes

El trabajo tiene por objetivo desarrollar un sistema identificacién de la
actividad humana basandose en la informacion proporcionada por una IMU.

Control de redes de distribucion inteligentes
(smartgrids) para la mejora de la continuidad del
suministro.

Eduardo Quiles

Se estudia el control de redes de distribucion inteligentes (smartgrids) para la
mejora de la continuidad del suministro. Con ayuda de un software de
evaluacion de la fiabilidad en el trabajo se evaluara la continuidad del
suministro eléctrico teniendo en cuenta la presencia de energias renovables,
de generacidn y almacenamiento de energia distribuido y de las nuevas
posibilidades de operacién y de gestion de la red. Se simulara una smartgrid y
se obtendran unos indices de fiabilidad que permiten optimizar la planificacion
y operacion de la red.

Disefio de un sistema de control mediante la
adquisicion de senales EMG

Eduardo Quiles

Se disefnard e implementara un sistema de adquisicidn de sefiales EMG de la
contraccién muscular voluntaria. Se implementara el control de un prototipo
de laboratorio mediante la sefial EMG generada.

Disefio de un sistema de control mediante la
adquisicion de senales EEG.

Eduardo Quiles

Disefio de un interfaz cerebro computador basado en sefiales
electroencefalograficas (EEG) para controlar de manera voluntaria un
dispositivo externo. Se trabajara en la adquisicion y calibraciéon de la sefial EEG,
en desarrollar una aplicacion de control y en validar la calidad de los
resultados obtenidos.




Identificacion de cadenas cinematicas sencillas
mediante el uso de flujo dptico

Carlos Ricolfe

El objetivo de TFM es identificar los movimientos de los brazos y las piernas de
una persona utilizando una cdmara 2D. Los brazos y piernas son considerados
como cadenas cinemadticas de dos eslabones unidos mediante una
articulacién. Los eslabones son por ejemplo el brazo y antebrazo vy la
articulacién esta representado por el codo. Se trata de identificar el
movimiento de los mismos utilizando el flujo éptico que generan cuando
cambian su posicion. Los resultados obtenidos tienen aplicacidn directa en
sistemas de reconocimiento visual de acciones.

Sistema pervasivo de localizacién de robots al cuidado
de personas en sus hogares

Enrique Bernabeu/ Angel
Valera

El trabajo consiste en la localizaciéon de un robot de entre de un entorno hogar
a partir de la lectura de cddigo en etiquetas RFID. Se dispondran de varias
etiquetas en objetos, paredes y techo del laboratorio Mederi (Instituto Ai2).
Este laboratorio representa un hogar. El lector sera colocado sobre una
plataforma movil (robot). El lector al captar la informacion de las distintas
etiquetas que estén a su alcance, podra saber donde se encuentra e
informacidn sobre determinados objetos. El robot con sélo un editor de
etiquetas posee informacién con poco o nulo esfuerzo computacional y al
contrario de lo que se realiza habitualmente, que es dotar al robot de un
potente sistema de sensorizacién para saber dénde se encuentra. La persona a
cuidar podria llevar una tarjeta adherida a alguna prenda, de tal manera, que
se hace sencillo que el robot pueda mantenerse a una distancia relativamente
cercana. Este sistema pervasivo podra ser utilizado para hacer un seguimiento
y vigilancia de personas mayores en sus hogares

Caracterizacion de modelos 3D de objetos

Caracterizar objetos arquoldgicos a partir de mallas triangulares y generar una

. . Eduardo Vendrell base de datos con modelos 3D del patrimonio cultural existente,

arqueoldgicos basados en mallas triangulares . . " .
especialmente aquellos objetos que por su tamafio, forma o especial
caracteristica no puedan ser mostrados al publico en instituciones culturales.

L . Desarrollar técnicas de representacién visual de los modelos 3D a partir de una

Desarrollo de técnicas de representacion visual e . . ] .

. .. base de datos que integren soluciones de realidad virtual y/o aumentada de

interaccion con modelos 3D basados en mallas Eduardo Vendrell

triangulares

manera que se enriquezca la experiencia de usuario al interactuar con el
patrimonio cultural.




Control Dindmico de modos de caminar de robots
humanoides con simuladores

Leopoldo Armesto

El objetivo de esta tesina es realizar unos estudios preliminares al respecto del
control dindmico de robots humanoides con el propdsito de generar diferentes
patrones de modos de caminar dindmicos utilizando modelos simulados de
robots. Para ello, la tesina estudiara las técnicas de planificacion de
movimientos de robots bipedos (robots infra-actuados), definira los patrones
de caminary se resolveran todos aquellos problemas cinematicos y dindmicos
asociados al control dinamico del robot. Los resultados seran validados con
simuladores (Matlab y/o V-REP), aunque también podrian aplicarse sencillos
modos de caminar estaticos a robots humanoides reales en funcién de los
objetivos finalmente alcanzados

Disefio y validacion experimental del sistema de
control de un Quadrotor, usando un sistema de
posicionamiento Optitrack , basado en el observador
de perturbaciones “Active Disturbance Rejection
Control (ADRC)".

Pedro Garcia

El objetivo de este trabajo, consiste en el disefio y validacion experimental del
control de posicidon de un Quadrotor, basado en un método de estimacidon de
perturbaciones externas y dindmica no modelada. Este método, con
denominacién en inglés “Active Disturbance Rejection Control (ADRC)”, hace
uso de un Observador de Estado Extendido (ESO), para la estimacién de las
perturbaciones, y dindmica no considerada en el modelo nominal, para hacer
una compensacion de las mismas, tal que el disefio del controlador principal se
realiza Unicamente sobre en el modelo nominal (simplificado y lineal). Parala
validacidn experimental, serd necesaria la programacion del algoritmo
utilizando cddigo C++, en un Quadrotor ya construido, y utilizando un sistema
de posicionamiento basado en vision, Optitrack, disponible en uno de los
laboratorios del Instituto de Automatica y Electrdnica Industrial (Ai2), situado
en la CPl de la UPV.




