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Introduccion

Los robots de serV|C|o son de software y
S 0 semiautonomos, que se
encuentran en ambientes dinamicos y complejos.

Su autonomia consiste en la habilidad de tomar

decisiones basadas en una representacion interna del
mundo.

Los robots efectuan cambios en el medio ambiente

.. mediante la ejecucion de acciones.

surgido de areas de investigacion como son la
Inteli Ia Artificial, el Procesamiento de Senales y la

Teoria de ol




Capacidades de los robots d
servicio

Para cumplir con tareas dificiles, los robots necesitan
las siguientes capacidades basicas:

* Deben ser reactivos, es decir, reaccionar oportuna y
apropiadamente a eventos imprevistos.

s de resolver tareas por medio de



Capacidades de los robots d
servicio

* Deben de resolver sus tareas eficazmente, haciendo
uso de procedimientos probados en situaciones
rutinarias

* Deben de tratar con interacciones, positivas y
o negativas, con otros robots y humanos

Sr necesitan adaptarse a cambios en las
condieienes de iIo ambiente.




ROBOTS DE SERVICIO

FLOOR-CLEANING ROBOT
i FOOD- AND MEDICINE-

DISPENSING ROBDT

Camera

A Robot in Every Home:
Overview/The Robotic
Future. Bill Gates, Scientific
American (2007)

i SURVEILLANCE ROBOT H

LAUNDRY-FOLDING
ROBOT



Modelos Tradicionales

Caracteristicas:
Se tiene representacion del L
)

BEDROOM
1

medio ambiente, con una
representacion simbolica de hg
los objetos en cada cuarto. _ﬂJ v

’ O] -
Estos se representan por I
medio de poligonos en donde )
~ se tienen su vertices Xi, Yi,
~ardenados en el sentido al de XY, XY,
'"‘ma@illas del reloj. Estos
pol 0S separan el espacio S2 %Y,
ocupado espacio-libre en
donde puede n
robot.
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Modelos Tradicionales

Caracteristicas:

Se planean los movimientes vy |
acciones usando tecni nteligencia
artificial tradicionales de busquedas en
redes topologicas.
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Planeador de Movimientos'y
Acciones

El problema basico de busqueda:
Dados:
Posicion o estado inicial (nodo)
Posicion o estado final (nodo)

Un mapa topologico del lugar o una
representacion espacio estado
(nodos y conexiones)

"“HMetas Paneador de Movimientos:

"Encontrar alguna ruta o encontrar “la
jor (puede ser la mas corta)
Atravesar la ru
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Planeador de Mowmlento y
Acciones |

Metas Paneador de Acciones:

Encontrar una secuencia de acciones
que logre el objetivo final.




Planeador de Movimier

Del mapa topoldgico se S
construye un arbol. & 5
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Planeador de Movimientos'y

de Acciones

Algoritmos de Busqueda

Search—

— Depth-first
— Hill climbing

— Some path

— Optimal Path—

Breadth-first
— Beam
—— Best-first

— British museum
— Branch and bound
— Dijkstra

| A*

[ Minimax
— Alpha-beta pruning

— Games

Progressive deepening
— Heuristics pruning

— Heuristics continuation



Modelos Tradicionales

Caracteristicas:

Se tiene una organizacion serial, si un modulo
falla todo el sistema falla.
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Estructura serial ¢ jerarquica

-

de sistemas no es adecuado para entornos
dinamicos nAispara robots que presentan errores en el
movimiento y sen
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