Laboratorio 2
Control y vision

Fundamentos de Robdtica Autonoma
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Temario

« Paradigma reactivo: campos de potencial
 Vision por computadora

@ Facultad de Ingenieria - Universidad de la Republica



Dinamica de trabajo

« Se presenta una consigna.
» Los estudiantes trabajan en grupos.
» Se realiza una puesta en comun.

« Si bien las actividades son en esencia practicas deberan tenerse en cuenta y
vincular a aspectos teoricos vistos en el curso.
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El contexto del desafio

24° |EEE Competencia
@IEEE Latinoamericana de Robdtica @ 1
Reglas de la categoria ABIERTA 2025

Version 1.0 — Enero 2025

R Apéndice B.- Dimensiones del arbol

Sobremaduro | Sobremaduro

Figura 4. Colores de los granos de café. e ]
Figura 9. Dimensiones del arbol

> https://femexrobotica.org/tmr2025/larc-open-challenge/
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Nuestra primer aproximacion
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Nuestra arquitectura

. Provista por ROS 2
Provista por el curso
A desarrollar

Detector

/ball _bbox
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- /scan

Campo
Acercar

Campo
Esquivar

/potencial1

/potencial2

Controlador

/cmd vel



Nuestra arquitectura

ros2 run v412_camera \
v412_camera_node

# ros2 run tennis_detector_pkg tennis_ball_detector
° Red neuronal YOLO
° Entra imagen, sale bounding box
° Se puede re-entrenar, ajustar umbral de confianza, etc.

/ball_bbox | Campo |/potencialt

Acercar

Controlador  [-/€md vel

/scan Campo il
Esquivar |Potencd

ros2 run hls_1lfcd_lds_driver \
hlds_laser_publisher

. Provista por ROS 2
Provista por el curso
A desarrollar
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Controlador de campo de potencial
Entran vectores, sale comando de
control al robot

Campos primitivos
Entra sensado, sale un vector



Sobre el desarrollo

1. Primero implementaremos el campo “Acercarse a un objetivo”
o Lo desplegaremos vy lo testearemos

2. Luego implementaremos el campo “Esquivar obstaculos”
o Lo desplegaremos vy lo testearemos

3. Finalmente, integraremos ambos comportamientos.

Preguntas que se deberan responder:

¢ Qué “forma” tiene los campos primitivos?

¢, Como el controlador suma vectores que llegan asincronicos?

¢ Qué significa el vector de potencial? ¢ velocidad, fuerza, sugerencia?
¢, Como el controlador convierte estos vectores en comandos?

¢ Usar simulaciéon? ; Como?
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Fin.



