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Titulo: Analisis, disefio e implementacién de técnicas de aprendizaje para un robot social

Descripcion:

Se trata de implementar técnicas de aprendizaje para ungobg
desarrollo afecta tanto a la gestion de emociones co

a
todo el conocimiento que maneja el robot.
Las técnicas a desarrollar implican pr '&tada a objetos vy

a

JAVA. Se desarrollaran algoritm@s e ivoQy adteso a paginas Web para
el aprendizaje. \

Existen versiones pr ue _gemuestran la viabilidad del proyecto. El

disefo se integrara e rob®t social Urbano.

Correo de contacto: ramon.galan@upm.es
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Titulo:

Control fuzzy de un robot social para navegacién en presencia de humanos

Descripcion:
DORIS es un robot movil disefiado recientemente para seryir de gigdg.en ferias y
museos. Su arquitectura software de control cuenta e
algunos maédulos en un estado mas avanzado de desarro

En este trabajo, partiendo de un planificad @en 0s y un sistema de
localizacion y de un control de gajo ni @ , se propone desarrollar
el control reactivo de movimieato mudio nivel. El algoritmo que se
desarrolle debe estar pens P

una alta confluenci a
maniobras a realizar.

La programacion de este trabajo se desarrollara en C++.

a idad con

os dinamicos, donde pueda existir
ndo discernir entre las distintas

Correo de contacto: fernando.matia@upm.es / biel.alvarado@upm.es
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Titulo:

Control de movimientos del brazo de un robot guia

Descripcion:
DORIS es un robot mévil disefiado recientemente para se
ferias y museos. Su arquitectura software de control

reconocimiento y sintesis de habla, co

dispositivos android y un brazo rgbotl :
En un trabajo anterior se de OM zo, por lo que la propuesta
actual consiste en | ) movimientos del mismo, de
forma que sean los usaiSs posibles de cara a la interaccion con

humanos. El propdsit@ies que el robot pueda realizar gestos, saludos, y
permita ejecutar ciertas tareas previamente definidas.

Los desarrollos se llevaran a cabo en C++.

Correo de contacto:

fernando.matia@upm.es / biel.alvarado@upm.es
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Titulo: Disefio y control del sistema de interaccion de un robot guia con el entorno

Descripcion:
DORIS es un robot movil disefiado recientemente para seryir de gigdg.en ferias y
museos. Su arquitectura software de control cuenta erfjla idad con
algunos maédulos que permiten un comportamiento soci 0

Se propone desarrollar un sistema que per

forma que sea capaz de expres‘ar su_agta
perciba en cada momento de las ger y
Los desarrollos se lle\ g a%

ai cion con humanos, de
ci®al en funcidon de lo que
| entorno.

Correo de contacto: fernando.matia@upm.es / biel.alvarado@upm.es
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Titulo: Fusion sensorial para la localizacion de un robot guia

Descripcion:
DORIS es un robot mavil disefiado recientemente para gervir g

en la actualidad con un sistema de localizacidon
telemetria laser y vision omnidireccional independ;

En la actualidad se ha adqumdo una alam idireccional,

mucho mas potente, por lo que y)ne\wdaptar los algoritmos i
de identificacion de bali teQtg®™ g este nuevo sensor, ‘
integrarlo en el al S igebn EKF ya existente, vy ﬁ -
fusionar los datos con los suministrados por la | =

telemetria laser.

Los desarrollos se llevaran a cabo en C++ y OpenCV.

Correo de contacto: fernando.matia@upm.es / biel.alvarado@upm.es
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Titulo: Migracion del software de control de un vehiculo a un computador dedicado

Descripcion:
La arquitectura control de los vehiculos del programa AUTORM
consta de diversos modulos de control, planificacion y petsep
capaces de operar en tiempo real. Todo el software se €]

computador de a bordo.
vy segari del sistema,
ic e bajo coste, tipo

2 adquisicion de datos y

Para garantizar un mejor funcio*amie
se propone emplear un compu

Arduino, para la ejecucion dgi®s rgdd
control de mas bajo

El trabajo propuestofiincluye la instalaciéon del computador, la
migracion/reprogramaciéon de los moddulos necesarios, la
comunicacion entre ambos ordenadores y las pruebas para validar
el funcionamiento y robustez del conjunto.

Correo de contacto: fernando.matia@upm.es / jorge.godoy@csic.es




