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Titulo proyecto
Control de robots maviles de tipo esférico desde ROS con localizacion mediante visién por computador

Valoracion proyecto
4

Descripcion proyecto

En este proyecto se debe desarrollar un paquete software basado en ROS para conectar con robots de tipo
esférico disponibles en el Departamento de Ingenieria de Sistemas y Automatica (DISA). El paquete debe
permitir gobernar los movimientos del robot via BlueTooth, activar los LEDs del robot, obtener sus datos de
los sensores del robot (acelerémetro, girdscopo y sensores de colision) asi como las operaciones de
calibracién, movimiento y estimacion odométrica. Se debe realizar un control de trayectoria de navegacion
mediante waypoints, basado en el stack de navegacion de ROS. Como segunda fase del proyecto, se debe
integrar una cdmara al sistema que permita, mediante vision por computador, la monitorizacion y el
posicionamiento global de mdltiples robots esféricos en el escenario gobernado por la camara. La camara se
integrara dentro del sistema ROS y ofrecera mediante topics la posicion de cada robot detectado.

Actividades a realizar por el alumno

&#9679; Familiarizacion con el robot esférico y su funcionamiento.

&#9679; Aprendizaje del sistema operativo ROS y sus posibilidades.

&#9679; Integracion del robot esférico con ROS para su lectura y monitorizacion sensorial.
&#9679; Desarrollo de control de trayectoria del robot bajo el sistema ROS.

&#9679; Integracion de una cdmara digital al sistema ROS.

&#9679; Estudio e integracién de la deteccion de los robots mediante cadmara digital.
&#9679; Programacion de un nodo ROS para la deteccion multiple de robots con la camara.
&#9679; Desarrollo de una aplicacion demostrativa de integracion cdmara-robot-ROS.

Horario
A concretar con estudiante, adaptable a sus horarios académicos
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