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1.- Introduccion

Busqueda y rescate en entornos urbanos (I)

 Entorno:
« No estructurado/cadtico
« Escombros
* iPeligroso!

* Prioridad:

 Encontrar supervivientes
rapidamente

« Robots:

e Versdatiles

* Flexibles
« Adaptables
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1.- Introduccion

Busqueda y rescate en entornos urbanos (ll)

« Los robots serpiente/gusano  Modulares

son buenos candidatos:
 Tolerantes a fallos

« Pequena seccidn ,
9 e Versatiles

« Cuerpo flexible - Bajo coste

Desarrollo de Robots modulares de tipo serpiente para bUsqueda y rescate en entornos urbanos



1.- Introduccion

Busqueda y rescate en entornos urbanos (lll)

@ Aproximacion (1) @ Aproximacian (1}
Locomocion Trepar

@ Despejando el acceso @ Llegando a la persona
Agarre Locomocidn

;—J%

» Tres capacidades importantes: locomocioén, trepar y agarrar
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2.- Habilidades: Locomocion

Controlador bio-inspirado para robots apodos

cPG

#

T 97999895

e Osciladores sinusoidales:

Ventajas:

A (2T « Se necesitan pocos
Pilt)=Asin (== 4y +0; recursos para su

implementacién
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2.- Habilidades: Locomocion

Modos de caminar

Desplazamiento lateral Rotacidon N
Linea recta A ) o, —0,k,=k,, A®, =90 .
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2.- Habilidades: Trepar

Modos de trepar

DS JaltTress PipDen
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2.- Habilidades: Trepar

Principio de ventosas pasivas vibrantes
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2.- Habilidades: Agarrar

Modos de agarre
(1) (3) *
&) O (@) a

1.- Agarre con la cola 3.- Agarre con el cuerpo

2.- Agarre con la cabeza 4.- Agarre con dos puntos
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3.- Sentido del tacto

Sentido del tacto

| =

Anillos tactiles

Robot serpiente

/

@ Doblaje de la tira para formar un anillo tactil

> L 7 /y

 Anillos tactiles capacitivos y flexibles

® Capas de la tira tactil

Capa 3: Plano de masa

Capa 2: Dieléctrico ;

foyoye

Capa 1: Electrodos

 Faciles de adaptar a cualquier robot serpiente

« Resolucidon adaptable cambiando la distancia entre anillos
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4.- Mecanica

Modulos y robots

e MOdulos Y1
e« Médulos MY1
 Prototipos de 1D y 2D
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5.- Experimentos

Locomocion

R E L
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5.- Experimentos

Agarre

Fle view Optons Intefaces. telp

CRY s EY =

nnnnn

« Simulacidon del agarre de un cilindro, usando OpenRave

* Plug-in desarrollado por nosotros
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6.- Conclusiones

Conclusiones

« Buenos candidatos para usarse en aplicaciones de busqueda y rescate
 Implementacion de 3 habilidades: Locomocién, trepar y agarre
* El sentido del tacto es importante para implementar esta habilidades

e Todavia queda mucho por desarrollar

Trabajos futuros
* Integracién del sentido del tacto con la locomocion
 Movimientos en 2D sobre superficies verticales

« Implementacién del agarre en los prototipos
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