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Motivación

ÅColaboración entre UCM y empresa TCPSI.

Å2 proyectos:

ÅAUTOROVER: estudio de autonomía basada en imágenes para roversde exploración 

planetaria. Convocatoria publica 2259/2007 (BOCM 272 del 15/11/2007), referencia: 

04-AEC0800-000035/2008. 

ÅVisión estereoscópica para Auto-rover: estudio de autonomía basada en imágenes. 

PRE/998/2008 (BOE 11/04/2008), Ministerio de presidencia, referencia: SAE-20081093.

Å Investigación iniciada en TCPSI y continuada en UCM (Facultad de Informática).

ÅCapacidades de navegación autónoma para exploración espacial robótica.

ÅMotivación: necesidad de la ESA para su futura misión Exomars.
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Antecedentes e identificación de problemas

ÅExploración espacial robótica: crítico, reducir dependencia humana (costes)-> 

autonomía local.

ÅNecesidad de simulación y entorno de soporte. Pruebas. Desde fases iniciales.

ÅApenas existen entornos que soporten estos desarrollos y además no están 

disponibles.

ÅTampoco existen librerías ni trabajos previos (código) disponibles en las que 

basarse para el desarrollo de una estrategia de navegación autónoma (compleja).

ÅAlgunos algoritmos stereopublicados no funcionan bien con imágenes reales



Autonomy for Robotic Planetary Exploration Missions: Perception and Navigation for Autonomous Rovers

4 / 87 Marzo, 2017Raúl Correal

Contenido

1. Exploración espacial robótica. Autonomía.

2. Entorno de soporte al desarrollo.

3. Autonomía para roversde exploración planetaria: arquitectura y navegación.

4. Percepción: filtros de imagen para reconstrucción 3D del entorno.

5. Conclusiones y trabajos futuros



Autonomy for Robotic Planetary Exploration Missions: Perception and Navigation for Autonomous Rovers

5 / 87 Marzo, 2017Raúl Correal

1. Exploración espacial robótica. Autonomía

Operación del vehículo explorador (rover):

ÅDominio muy crítico. Situaciones inesperadas. Imposibilidad de intervención humana.

ÅRestricciones en comunicaciones. Teleoperaciónno es una opción.

ÅMisiones cada vez más demandantes y complejas: mayores distancia a recorrer.

Autonomía:

ÅAutonomía a bordo de los vehículos exploradores. Toma de decisiones.

ÅMinimizar dependencia de operadores humanos.

Å Incrementa el retorno científico de la misión. Reducir costes de operación.

ÅNavegación autónoma: de las tareas más críticas de una misión.

ÅFoco de este trabajo: navegación autónoma de vehículos robóticos para exploración 

planetaria.
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2. Entorno de soporte al desarrollo

Introducción:

ÅProceso complejo: percepción del entorno, planificación de trayectorias, navegación y control.

Å Instalaciones e infraestructura para desarrollar y probar todo: vehículo, terreno, etc.

ÅNASA / ESA: réplica de superficie planetaria indoorsy vehículo                                                                          

(no disponible en las primeras fases).

ÅDesplazamientos del equipo (desierto). Muy costoso.

ÅAlternativa asumible -> réplica de infraestructuras y condiciones operacionales en simulación.
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