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1 OBJETIVO

El objetivo esta préctica es realizar un proyecto especifico de programacién de un
minirobot utilizando e entorno IC. Se recomienda repasar y tener a mano la
documentacion de las tres précticas anteriores donde se presentaba €l manejo bésico del
entorno IC , las funcionaidades del robot RugWarrior Pro, las librerias de manejo de
sensoresy actuadores, asi como |la programaci én concurrente basada en comportamientos.

Sedesarrollaran diferentes aspectos del disefio de aplicaciones detiempo real:
Conceptosdemultiprogramacion
Implementaci 6n deespecificacionestemporales
Gestion de dispositivos fisicos mediante sensoresy actuadores
Técnicasdedisefio
Conceptosdeinteligenciaartificial

2 MATERIAL EMPLEADO

La préctica se realizar4 en grupos de tres personas, disponiendo de un PC con S.O.
Windows 95/98, el entorno de desarrollo ICWin, y un Robot RugWarrior Pro (compartido
entre varios grupos). Asimismo, dependiendo del proyecto, se dispondra de componentes
electrénicosy equiposdeinstrumentacion adicionales.

La documentacion  necesaria se puede encontrar en e  servidor
http://lorca.umh.es/isa/es/temas/minirobots. A continuacién se resume la documentacion
recomendada:

Capitulos9y 10 del libro “MaobileRobots: I nspirationto | mplementation”
Manual de IC: icmain.pdf o ic.hlp (versién més actualizada), disponible en el
servidor web (documentacién) y en cada PC del laboratorio
Manual de montaje del RugWarrior Pro. (libro rojo disponible en el laboratorio
y en € servidor web en formato pdf)
3 PROYECTOSESPECIFICOS.
Cada grupo seleccionara un proyecto de los enumerados a continuacién realizando una
aplicacion completa. Se considerardn también propuestas realizadas por los propios
aumnos. Cada proyecto involucra generalmente més de un equipo de trabajo estableciendo
unacompeticion entre los diferentes grupos.
3.1. Transmisién decomandosentrerobots
Laaplicacion cubre el desarrollo de los siguientes aspectos:
M odul aciénmedianteinfrarrojos.

M odul aci6n mediantefrecuenciassonoras

Protocolo de comandos



Implementaci én de comportamientos de reunién de varios robots
Ejecucion de érdenes

Uso de mandos adistanciaestandar.

3.2. Busqueda dela salidadeun laberinto
Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Evitacion de obstaculos
Aprendizajedel |aberinto
Busquedade unaluz (fuego) en el laberinto y apagado de lamisma.

Integracion de sensores piroel éctricos.

3.3. Juegoentrevariosrobots. " tu lallevas'

Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Instalacion delucesindicadoras en losrobots
Algoritmosde busqueday seguimiento (luz, infrarrojos)
Algoritmos deevasion

Intercomuni cacion entrerobots

3.4. Navegacion en entor nosno estructur ados

Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Integracion de diferentes comportamientos que permitan al robot evitar obstéculos
Integracién de reproduccién de sonidos de forma cooperativa.
Almacenamiento detrayectorias parapoder regresar a punto original.

Uso de marcasen el entorno paralocalizacién.

3.5. Seguimiento delineasmar cadasen €l suelo.

Laaplicacion cubreel desarrollo de los siguientes aspectos:
Integracion de tresfotocélulas adicionales en laparteinferior del robot.
Algoritmos de seguimiento de camino marcadosen el suelo.

Competicion develocidad.

3.6. Trazado decurvasentornoaunao variasfuentesdeluz.
Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:

Integracion de dos comportamientos opuestos: busqueda de la luz cuando esta es
lejana, evitacion delaluz cuando estapréxima.

Movimiento orbital entorno alafuentedeluz.

Integracion detresfotocélulas adicionales.

3.7. Campeonato de sumo.
Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Estrategias“ inteligentes’ deevasiény expulsion del contrario.

Integracion de fotocél ulas adicionalesy aumento de potencia.

3.8. RoboCup, campeonato de fatbol con robots

Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Integraci6n de una pel ota el ectrénica con emisores deinfrarrojos.
Integracion demarcas|uminosasoinfrarrojasen las porterias.

Integracion de estrategias de juego: bueno ya sabes: “ El futbol es asi” “no ha
enemigo pequefio” , ....

Se recomienda leer el libro “ RoboCup 98" guia oficial de los participantes en la
competicidninternacional.



3.9. JuegosentreRobots: “ El escondite”
Laaplicacion cubre el desarrollo de los siguientes aspectos:
Utilizacion delos emisores y detectores de infrarrojos para detectar otros robots

Integracion de sensoresinfrarrojosadicionales

3.10. Aprendizaje

Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Insertar un mecanismo de aprendizaje, mediante premios y castigos, que coordine
los comportamientos opuestos. Un comportamiento baja su prioridad si se reprende
a robot a gecutarlo

3.11. Programacién de maniobr asdeapar camiento

Laaplicacion cubre € desarrollo de los siguientes aspectos:

Programacién de maniobras de aparcamiento basado en sensores de distancia y
colision.

Simulaci6n de aparcamiento deautoméviles

3.12. Desarrollo dealgoritmos de control develocidad y posicion
Laaplicacion cubre el desarrollo delos siguientes aspectos:
Servocontrol de velocidad (ver capitulo 7 del libro “Mobile Robots’)

Servocontrol de posicion



