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Motivacion

A Colaboracién entre UCM y empresa TCPSI.

A 2 proyectos:

A AUTOROVER: estudio de autonomia basada en imagenesyensde exploracion
planetaria. Convocatoria publi@259/2007 (BOCM 272 del 15/11/2007gferencia
04-AEC080@00035/2008.

A Vision estereoscopica para Adtover: estudio de autonomia basada en iméagenes.
PRE/998/2008 (BOE 11/04/2008)inisterio de presidencia, referenci®AE20081093.

A Investigacion iniciada en TCPSI y continuada en UCM (Facultad de Informatica).
A Capacidades de navegacion autbnoma para exploracion espacial roboética.

A Motivacion: necesidad de la ESA para su futura miggomars
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Antecedentes e identificacion de problemas

A Exploracion espacial robotica: critico, reducir dependencia humana (costes)

autonomia local.
A Necesidad de simulacion y entorno de soporte. Pruebas. Desde fases iniciales.

A Apenas existen entornos que soporten estos desarrollos y ademas no estan

disponibles.

A Tampoco existen librerias ni trabajos previos (coditiponibles eras que

basarse para el desarrollo de una estrategia de navegacion autbnoma (compleja)

A Algunos algoritmostereopublicadosno funcionan bien con imagenes reales
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Contenido

1. Exploracion espacial roboética. Autonomia.

2. Entorno de soporte al desarrollo.

3. Autonomia paraoversde exploracion planetaria: arquitectura y navegacion.
4. Percepcion: filtrosle imagemparareconstruccion 3D del entorno.

5. Conclusiones y trabajos futuros
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1. Exploracion espacial robética. Autonomia

Operacion del vehiculo exploradorgver):
A Dominio muy critico. Situaciones inesperadas. Imposibilidad de intervencién humana.
A Restricciones en comunicaciond@sleoperaciémo es una opcion.

A Misiones cada vez mas demandantes y complejas: mayores distancia a recorrer.

Autonomia:

A Autonomia a bordo de los vehiculos exploradores. Toma de decisiones.

A Minimizar dependencia de operadores humanos.

A Incrementa el retorno cientifico de la misién. Reducir costes de operacion.

A Navegacion autonoma: de las tareas mas criticas de una mision.

A Foco de este trabajo: navegacion auténoma de vehiculos roboticos para exploracion

planetaria.
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2. Entorno de soporte al desarrollo

Introduccion:
A Proceso complejo: percepcion del entorno, planificacion de trayectorias, navegacion y control
A Instalaciones e infraestructura para desarrollar y probar todo: vehiculo, terreno, etc.

A NASA / ESA: réplica de superficie planetadaorsy vehiculo

(no disponible en las primeras fases).
A Desplazamientos del equipo (desierto). Muy costoso.

A Alternativa asumible> réplica de infraestructuras y condiciones operacionales en simulacion.

Correal, R.; Pajares, G. (2010). FramevarSimulationand Rovet VisualBasedAutonomousNavigationn NaturalTerrains 7th Workshop RoboCity2030
October, 2010, MadridSpain

Correal, R.; Pajares, G. (201Mgdeling simulationand onboardautonomysoftwarefor robotic explorationon planetaryenvironments International
Conferenceon DAtaSystemdn AerospacéDASIA), 120 Mayo, 2011, Malta.
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