
UNIVERSIDAD DE SEVILLA

ESCUELA TÉCNICA SUPERIOR DE INGENIERÍA

DEPARTAMENTO DE INGENIERÍA DE SISTEMAS Y AUTOMÁTICA

PROYECTO FINAL DE CARRERA
INGENIERO DE TELECOMUNICACIÓN

Diseño e Implementación de Interfaz
Persona Máquina y Sistema de Análisis
Post-Misión para robot autónomo móvil

Romeo-4R

Autor:
D. DANIEL PÉREZ RODRÍGUEZ

Tutor:
Dr. D. JESÚS IVÁN MAZA ALCAÑIZ

Ponente:
Dr. D. LUIS MERINO CABAÑAS

Enero, 2013





Este documento ha sido generado con LATEX.

3



4



A mis padres,
por ser responsables de ser como soy ...

5



6



Proyecto realizado en el Departamento de Ingeniería de Sistemas y Automática

http://www.esi2.us.es/ISA/GAR/

En colaboración con el Grupo de Robótica, Visión y Control, dirigido por el
Catedrático Dr. D. Aníbal Ollero Baturone

http://grvc.us.es/

7

http://www.esi2.us.es/ISA/GAR/
http://grvc.us.es/


8



AGRADECIMIENTOS

En primer lugar, me gustaría agradecer sinceramente a todas las personas que com-
ponen el Grupo de Robótica, Visión y Control de la Escuela Superior de Ingenieros
de Sevilla, liderados por el catedrático del Departamento de Ingeniería de Sistemas
y Automática, Dr. D. Aníbal Ollero Baturone, por darme la oportunidad de apren-
der y trabajar a su lado y hacer de todo este tiempo una maravillosa experiencia de
aprendizaje, tanto profesional como personal.

Agradecer, ya de forma más específica a mi tutor en el proyecto URUS y direc-
tor de este proyecto fin de carrera, el Dr. D. Luis Merino Cabañas, por sus indica-
ciones durante el trabajo realizado y agradecer también a mis compañeros Francis-
co Real Pérez, Pablo Soriano Tapia y Miguel Ángel Rodríguez, por tener paciencia
conmigo y aportarme tanto durante este tiempo en URUS y en otros proyectos.

Mencionar sin ninguna duda el apoyo y conocimientos recibidos de los pro-
fesores del Departamento de Ingeniería de Sistemas y Automática de la Escuela
Superior de Ingenieros de Sevilla, principalmente al Dr. D. Iván Maza Alcañiz, tu-
tor de este proyecto fin de carrera y al Dr. D. Fernando Caballero Benítez por toda
la experiencia aprendida en múltiples proyectos así como al Dr. D. Guillermo He-
redia Benot, al Dr. D. Ángel Rodríguez Castaño y al resto de profesores del Grupo
de Robótica, Visión y Control.

Gracias también al resto de compañeros y miembros del grupo con lo que mi
trabajo y día a día ha sido más cercano, Víctor, Jesús, Roberto, José Antonio, Sa-
bine, Adrián, ... y alguno que otro que seguro me dejo en el tintero.

Tengo que buscar un hueco los habitantes de la Palmilla, Vito, Jordi, Fran, Eu-
genio, ... Ellos saben por qué están aquí.

Sin duda no se me ocurre mejor forma de casi acabar esta página de agradeci-
mientos que dándole las gracias a mi familia, a mis padres y a mi hermano, porque
sin duda todo lo que soy y todo lo que este trabajo significa no habría tenido senti-
do sin su apoyo y cariño a lo largo de todo este tiempo, que no ha sido poco.

El último gesto de agradecimiento no podría ser para otra persona que para ti
Mari Carmen. No tengo palabras para agradecerte el apoyo y cariño que durante
tanto tiempo han sido el motor que ha impulsado mi vida y la brújula que siempre
me ha ayudado a encontrar el camino, deseando que sigan siéndolo en las nuevas
aventuras que encontraremos en nuestro camino juntos.

9



10



PREFACIO

La introducción de la robótica en la vida cotidiana de los seres humanos es
un proceso que continua creciendo. Existen múltiples 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 cooperación entre redes de robots y sensores en zonas
peatonales del área 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 Robótica, Visión y Control, participante
activo del proyecto URUS. Dicho trabajo consistió principalmente en el diseño y
realización de una interfaz hombre máquina para el control del robot Romeo-4R,
así como alguna labor de soporte y apoyo en otros aspectos del mantenimiento y
desarrollo de los módulos del robot, destacando en estos aspectos el desarrollo del
sistema de análisis Post-Misión, o aplicación Logplayer, para la reproducción de
los experimentos realizados en la realidad en un entorno de simulación.

Por ello, el primer capítulo de la memoria se dedica a introducir la robótica
móvil, los problemas principales que aparecen en la navegación autónoma y es-
pecíficamente en entornos urbanos; también dedicamos una introducción al diseño
de interfaces hombre máquina/computador, así como otra breve descripción de los
aspectos y resultados más 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 párrafo anterior.

El segundo capítulo se dedica a una completa descripción tanto a nivel hardwa-
re como software del robot Romeo-4R. Dicho conocimiento del sistema es básico
para realizar la integración de la interfaz hombre máquina en el robot.

El tercer capítulo recoge una descripción de las principales librerías software,
basadas completamente en software libre, utilizadas en los módulos del robot y por
lo tanto en la propia interfaz, que como se verá, se entenderá como un módulo más
del sistema completo.

El cuarto capítulo realiza una descripción completa del diseño y funcionamien-
to de la interfaz gráfica Romeo HMI mientras que el quinto capítulo realiza una
descripción análoga del Sistema de Análisis Post-Misión, o módulo Logplayer.

El sexto capítulo recoge las principales conclusiones y resultados obtenidos en
el desarrollo de la interfaz y del módulo Logplayer y de su uso posterior en los
experimentos finales del proyecto URUS.
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