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PREFACIO

La introduccién de la robética en la vida cotidiana de los seres humanos es
un proceso que continua creciendo. Existen multiples iniciativas y proyectos que
apuestan y tratan de avanzar en este campo, como es el caso de proyecto europeo
URUS [8]] Ubiquitous Networking Robotics in Urban Settings, que trata de desa-
rrollar nuevas formas de cooperacidn entre redes de robots y sensores en zonas
peatonales del 4rea urbana.

Este proyecto fin de carrera se centra en recoger el trabajo desarrollado por el
autor en el contexto del proyecto URUS, desde septiembre de 2008 hasta junio de
2009, a través de una beca en el Grupo de Robética, Visién y Control, participante
activo del proyecto URUS. Dicho trabajo consisti6 principalmente en el disefio y
realizacion de una interfaz hombre maquina para el control del robot Romeo-4R,
asi como alguna labor de soporte y apoyo en otros aspectos del mantenimiento y
desarrollo de los médulos del robot, destacando en estos aspectos el desarrollo del
sistema de andlisis Post-Misién, o aplicacién Logplayer, para la reproduccion de
los experimentos realizados en la realidad en un entorno de simulacién.

Por ello, el primer capitulo de la memoria se dedica a introducir la robdtica
movil, los problemas principales que aparecen en la navegacién auténoma y es-
pecificamente en entornos urbanos; también dedicamos una introduccién al disefio
de interfaces hombre maquina/computador, asi como otra breve descripcién de los
aspectos y resultados mas importantes del proyecto URUS para acabar recapitu-
lando los objetivos principales del proyecto fin de carrera, consistentes en las dos
aplicaciones que ya hemos anticipado en el parrafo anterior.

El segundo capitulo se dedica a una completa descripcion tanto a nivel hardwa-
re como software del robot Romeo-4R. Dicho conocimiento del sistema es basico
para realizar la integracion de la interfaz hombre méquina en el robot.

El tercer capitulo recoge una descripcion de las principales librerias software,
basadas completamente en software libre, utilizadas en los médulos del robot y por
lo tanto en la propia interfaz, que como se verd, se entenderd como un médulo mas
del sistema completo.

El cuarto capitulo realiza una descripcién completa del disefio y funcionamien-
to de la interfaz grafica Romeo HMI mientras que el quinto capitulo realiza una
descripcién andloga del Sistema de Andlisis Post-Mision, o médulo Logplayer.

El sexto capitulo recoge las principales conclusiones y resultados obtenidos en

el desarrollo de la interfaz y del médulo Logplayer y de su uso posterior en los
experimentos finales del proyecto URUS.
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