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De la ficción a la ciencia



El primer robot industrial

“I can’t define a robot but I know one when I see one.” Joseph Engelberger



El foco actual: la Robótica Móvil

Un robot móvil tienen la capacidad de moverse e interactuar con el entor-
no, en contra posición a los robots industriales que se fijan a una ubica-
ción de forma permanente y realizan siempre la misma tarea repetitiva.



Algunos robots móviles y sus aplicaciones
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Algunos robots móviles que tenemos en el laboratorio



Percibir, procesar, actuar!



Robot omnidireccional para el transporte de cargas
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¿Dónde cobran vida los robots?



Robots Aéreos o VANTS

Clasificación según forma de vuelo:

Ala rotativa (multicópteros y
helicópteros).
Ala fija.

Hibridos ó VTOL (Vertical Take
off or Landing).
Otros.



Multicópteros

Ventajas:

Despegue y aterrizaje más simple.

Pueden mantener una posición fija.

Gran capacidad para hacer maniobras.

Ideales para aplicaciones como
inspección de ambientes industriales.

Desventajas:

Control más complejo.

Mayor suceptibilidad a fallas.

Menor autonomı́a de vuelo.

Menor capacidad de carga.



Ala Fija

Ventajas:

Aerodinámica más eficiente.

Mayor autonomı́a de vuelo.

Ideales para recorrer terrenos extensos.

Desventajas:

No puede mantener una posición fija.

Mayor tamaño.

Despegue y aterrizaje más complejo.



¿Qué sensores y actuadores usamos en los VANT?

IMU: velocidad angular

Barómetro: altura

Magnetómetro (brújula o compás): ángulo absoluto (norte magnético)

GPS: posición global.

Sensor de velocidad del viento: velocidad relativa al viento.

Cámara: captura las imágenes

1 motor eléctrico: propulsión

2 servomotores: control alerones



¿Y dónde está el piloto?

Autopiloto = microcontrolador (unidad de procesamiento) + sensores + software



Aplicaciones utilizando VANTs
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VANTs para la conservación del medio ambiente

La caracterización, relevamiento y monitoreo de los bosques nativos es
clave desde el punto de vista ambiental, económico y social.

¿Qué metodologı́as existen para esto?

Análisis de imágenes satelitales.

Trabajo de campo.

Procesamiento de imágenes aéreas obtenidas por VANTs.



Resultados del proyecto

Diseñamos y construimos plataformas VANTs para el monitoreo de
bosques nativos.

Desarrollamos algoritmos para el procesamiento supervisado de las
imágenes obtenida por los VANTs.

Propusimos una metodologı́a que permita el monitoreo del aprove-
chamiento forestal.



Con ustedes: Chimuelo



Lugar de trabajo

Imágenes capturadas del Bosque Chaqueño (Formosa) desde el aire.

Posición de la cámara oblicua a 75 m de altura Posición de la cámara vertical a 75 m de altura



Construcción de un ortomosaico y un mapa 3D

1. Las imágenes son georeferenciadas gracias al GPS.

2. Se arma un ortomosaico del área relevada.

3. Se contruye un mapa 3D que permite estimar parámetros estructurales.

4. Se segmenta el mapa de alturas y se determinan zonas forestales (redes
neuronales).



Detección de Cambios



Detección de Cambios

1. Se calculan nubes de puntos 3D.

2. Se detectan cambios temporales en el área.

3. Sirve para detectar tala ilegal en parque nacionales.



¡Gracias por su atención!

www.robotica.dc.uba.ar


