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Presentacion del Proyecto

* Iniciativa del y

« Participacion del Dr. Emilio Gonzalez, el MTL. Fco.
Javier Ramirez, los estudiantes de maestria Ing.
Francisco Martinez e Ing. Felipe De la Pena, y el
estudiante de licenciatura Héctor Quezada.

 Intenciones de participacion del Dr. Steven Skaar de la
Universidad de Notre Dame y del Dr. Guillermo del
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&Castillo del ETH de Zurich.




Presentacion del Proyecto

Proyecto a la Vanguardia Tecnologica
Aplicacion al CUDI-CONACYT 2004
Inicia en Enero 2005

Proyecto de Colaboracion UASLP-UAEM
Proyecto GNU

— Sourceforge name: COVIRO-12

— Unix name: Khelron




* Desarrollo de Tecnologia para |2
» Colaboracion entre Universidades
e Acceso a recursos remotos

» Creacion de Infraestructura Local

« Realizacion de Tesis de Maestrias

!ataforma para futuros proyectos

Motivacion N




Objetivos N

e Control de alfo nivel sobre un robot industrial
desde cualquier parte a través de Internet2

— Situaciones de dificil acceso
— Lugares hostiles para la vida humana
— Control entre distancias muy grandes




(continuacion)

« Colaboracion de expertos en diferentes
emplazamientos geograficos para la toma de
decisiones criticas en tiempo real

— Uso de un ambiente colaborativo
 Uso de videoconferencia

— Control centralizado o compartido del robot

Objetivos N




Control del Robot

 Control de alto nivel del robot, basado en Visidon de
Espacio de Camara (CSM)

— Control de Robots Industriales (Puma y Fanuc)
— Control de una PTU vy dispositivos laser

— Algoritmos CSM

— Interfaz Grafica del Usuario (GUI)

o
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Descripcion COVIRO-I2
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Arquitectura COVIRO-|2 N

Server
Software _
GEUI h ‘ Session Request l i
Video 1
Confarencing | I PC
Coliaborative +': Task Selection Controller
Work

v

™

SOFTWARE
[ Image csm | | wo
Analysis Algorithms| | Robot
Interface A
] l—-..-. .‘:
A5
E:D CAMERAS '.Z:._
INTERNET2 B

%




‘Propuesta de la recomendacién H.323 como
protocolo de Videoconferencia para el proyecto

—Reuniones de staff

—Reuniones de Grupos de Trabajo
—Colaboracion

—Clases Interactivas
—Conferencias

Videoconferencia H.323 N
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Control basado en vision - CSM
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Necesidades en Infraestructura de RedesN

para el Proyecto

Necesarias para el proyecto Ofrecidas por red CUDI

« Calidad de servicio (QoS) « Calidad de servicio (QoS)

* Multicast * Multicast

e |IPV6  IPv6

« H.323 « H.323

* Enrutamiento * Enrutamiento
« Topologia « Topologia

« Seguridad « Seguridad
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‘Interfaz Grafica de Usuario
(GUI) desarrollada en Java que
permite a través de un applet la

presentacion de video en tiempo
real del espacio de trabajo del
robot en videoconferencia desde
el laboratorio de Robdtica de la
UASLP hasta la UAEM, asi como
algunas funciones de
procesamiento digital de
imagenes. Incluye control del
robot.
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Ava n CeS (continuacion)

* Infraestructura de Red

— UASLP en conexion directa al backbone del CUDI.

— Enlace por fibra 6ptica con ancho de banda de hasta 2 Gbps. (1
Gbps entrada, 1 Gbps salida).

— Cableado de FO desde el nodo central en la UASLP hasta el
laboratorio de robodtica de la UASLP.

N
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Cableado de fibra 6ptica
Equipo PC para funciones de servidor
Server NIC 3C960-C

Tarjeta de control DMC-1800
Camaras CSM marca Sony B&W de alta resolucion CCD 1/3”
modelo SSC-M383

— Lentes Rainbow varifocales 6.5 — 82.5 mm modelo 1639VCS
& conexion USB C-Mount 1/3” modelo Ul-1410-C

Camara de Seleccion marca UEye a color alta resolucion con
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Actividades por Realizar

* Implementacion de Ruteo.
* Implementacion de funciones de Multicast.

* Integracion de Modulos:

— Modulo de Control basado en vision CSM para el
robot.

— Interfaz para Seleccion de Objetivos y tareas.
— Enlace entre PC controladora del robot y el servidor.

* Implementacion de algoritmos robustos para
analisis de imagenes para vision de maquina.

-\\!Druebas de Enlace y control a distancia.
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Control basado en vision — CSM

(videos)




“Control basado en Vision de Robots Industriales

con Interfaz en Internet 2’

iGracias!
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