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Resumen

Luego de la Era de la Computacién como
solucion a los procesos reiterados, ha
llegado la hora de una nueva aplicacion
de la informatica: La Robotica.

La aplicacion de mecanismos autonomos
en la vida cotidiana de la sociedad ha
tomado una importancia relevante. A
nadie se le ocurriria una vida sin sistemas
automaticos computados.

Si bien existen desarrollos de robots
industriales y robots humanoides, cada
uno tiene su propia unidad de proceso
local. Esta particularidad puede presentar
muchas ventajas en algunos casos, como
cuando se desea un funcionamiento
totalmente autonomo, pero grandes
desventajas en otros, como la poca
capacidad de memoria y proceso.

Este trabajo de investigacion se propone
crear un Uunico centro de control para
multiples unidades, independizando a éste
de las caracteristicas propias del elemento
a ser controlado. Se utilizard una interface
unica de comunicacion para controlar
diferentes unidades que respondan
polimorficamente en cada uno de sus
ambientes de operacion segun
corresponda en cada caso.

Se combinard la utilizacion del paradigma
de orientacién a objetos con algoritmos
de eleccion de trayectorias para generar
un sistema de control. Se probara la
solucion mediante una simulaciéon de
obtencion de trayectoria.

Palabras clave: Robotica, Paradigma de
Orientacion a Objetos, Polimorfismo,
Herencia, Encapsulamiento, Algoritmo.

Contexto

Esta investigacion se encuentra en el
marco de un proyecto de Investigacion
perteneciente  al  Laboratorio  de
Investigacion en Sistemas de Informacion
(LISI) de la Escuela de Sistemas de la
Universidad Argentina John F. Kennedy.
Esta investigacion cuenta con
financiamiento de la  Universidad
Argentina John F. Kennedy.

Introduccion

La robdtica empieza a tomar cada vez
mas impulso en el quehacer cotidiano de
la sociedad. Existen robots que realizan
procesos de linea de produccién en
automotrices y talleres de ensamble.
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También colaboran en tareas policiales y
misiones peligrosas. Cuando se habla de
robots se piensa en una unidad auténoma
con su propia unidad central de proceso
independiente, y en general asi es. Sin
embargo esta concepcidn  presenta
algunos inconvenientes, entre los que se
pueden mencionar la reducida capacidad
de memoria en un contenedor de
reducidas dimensiones dentro de un
robot autonomo limita el rendimiento.

La utilizacion de microcontroladores
individuales dentro de un robot
autbonomo genera la necesidad de
actualizar a cada uno de ellos. Ante un
error en el sistema de proceso de los
robots, deben corregirse cada uno de ellos
localmente 0 actualizarse
individualmente.

Los axiomas y motor de inferencia de un
sistema tradicional inteligente deben
multiplicarse por la cantidad de unidades
roboticas disponibles.

Si unificamos en una unica central de
proceso todas las decisiones que deba
tomar un robot se puede aprovechar al
maximo la potencia de célculo de un
procesador de altas prestaciones.

La problematica de esta opcion y su
principal problema se centra en que no
todas las unidades robdticas  se
desenvuelven en igual medio ni deben
tener el mismo comportamiento ante
iguales estimulos externos.

Este escollo se logra evitar aplicando las
caracteristicas principales del Paradigma
de Orientacion a Objetos como el
Polimorfismo, el Encapsulamiento y la
Herencia.

El Polimorfismo es la cualidad que tiene
un objeto de, ante un mismo estimulo,
responder con un comportamiento que le
€s propio.

A modo de ejemplo: ante la accion
“COMER”, integrantes de diferentes
tipos de animales responderan como le es
propio. Los carnivoros desgarraran la

carne de otro animal, mientras que
algunos herbivoros comeran las hojas de
los arboles.

Tomando como base esta caracteristica,
la orden “DOBLAR A LA DERECHA”
distintos robots la ejecutaran segun su
programacion propia. El nucleo de
proceso puede independizarse de las
multiples interpretaciones para cada
unidad roboética, lo cual llevaria una
complicacién enorme que se multiplicaria
con cada robot que se agregue, pudiendo
dedicarse completamente a la toma de
decisiones.

En  resumen, el comportamiento
especifico de cada unidad roboética se
delega en ella, pero la toma de decisiones
se centraliza con la ventaja de poder
generar una  unica  Base  del
Conocimiento.

De esta forma, Inteligencia y el
Paradigma de Orientaciéon a Objetos
confluirdn potencidndose mutuamente en
una interaccion sinérgica que
polimoérficamente pueda controlar con
gran eficiencia multiples unidades
robdticas.

Existen una cantidad diversas de unidades
roboticas moviles, los cuales son una de
las expresiones primarias de la robotica.
Su funcion principal es la de
desplazamiento en distintas direcciones
programadas dentro de su procesador.

Los dispositivos moviles basados en
PIC’s poseen una capacidad de memoria
limitada que es ocupada por el codigo de
gjecucion  para  realizar  acciones
determinadas, esta limitacién genera la
imposibilidad de  efectuar  tareas
complejas pues cada trabajo extra, suma
lineas de cdédigo que consumen las
direcciones de memoria dentro del
microprocesador.

Por este motivo distintos moviles pueden
ser tomados de manera abstracta y ser
comandados a distancia por un
procesador externo el cual realiza los



calculos necesarios para ejecutar distintas
tareas individuales de cada uno.

La capacidad de los ordenadores
modernos, permite el manejo de varios
dispositivos  mediante  polimorfismo
enviando las instrucciones basicas que
deben seguir los distintos moviles que se
desplazan de manera independiente hacia
y desde distintos puntos. Esto genera un
enorme ahorro de recursos instalados
sobre los robots ya que con PIC's de baja
gama es posible realizar las tareas
esperadas.

Los puntos a tener en cuenta y tratar son
los siguientes:

Colocar el software de control en el robot
requeriria de un gran poder de
procesamiento dadas las ecuaciones
trigonométricas a resolver. Esto es dificil
de implementar en un robot pequeio y
con poca memoria RAM disponible.

Por lo tanto se requiere de un
procesamiento independiente y como las
correcciones deben ser en tiempo real, se
requiere de un protocolo de comunicacion
altamente eficiente, confiable y veloz.

El software de control en la PC debe ser
tal que, para aprovechar la capacidad de
procesamiento central, pueda controlar
varios robots. Incluso las ordenes se
pueden independizar de como haria esto
cada unidad robdtica. Como lo hace cada
uno de ellos depende de un software
residente en la pequefia memoria del
robot, que si alcanza para eso si lo
liberamos del procesamiento

Como conclusion de lo investigado hasta
el momento, podemos adelantar que si se
confirma la hipdtesis, se obtendran
grandes ventajas como no desperdiciar
capacidad de procesamiento y poder
tomar decisiones en conjunto
interrelacionando las experiencias de cada
unidad y de generarse un error en la
respuestas de eventos, poder corregirlos
operando sobre una unidad tUnica sin
necesidad de operar sobre todo el

conjunto de la familia robdtica
individualmente.

Lineas de Investigacion,
Desarrollo e Innovacion

De este proyecto de investigacion se
desprenden dos lineas. La primera
destinada al anélisis, disefio y puesta en
marcha del software de control de las
unidades roboticas basado en el
Paradigma de Orientacion a Objetos. La
segunda se centrara en el desarrollo del
protocolo de comunicacion para la
interface de control, la cual sera
independiente de las caracteristicas
propias del objeto a ser controlado.

Resultados y Objetivos

Actualmente se ha logrado generar un
sistema de software unico que permite la
interaccion con dispositivos moviles de
distintos  tipos  basado en las
caracteristicas  del  paradigma de
orientacion a objetos: Polimorfismo,
Herencia y Encapsulamiento.

También se ha logrado establecer las
condiciones necesarias y suficientes para
la comunicacion entre los dispositivos
moviles y el centro de procesamiento y
generar el codigo del sistema para el
manejo de las tareas de los dispositivos
que permita manejar la interrupcion en la
ruta establecida por un obstaculo.

Formacion de Recursos Humanos

El equipo de investigacion esta
integrado por un Director, 3 docentes
investigadores en formacion y dos
alumnos de la carrera de Licenciatura en
Sistemas.

Se estima la realizacion de dos tesinas
de grado en el marco del proyecto.
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