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{ AGENDA ]

Solucion % Arquitectura

Requerimientos Prototipo

Oportunidad Resultados



OPORTUNIDAD



[ CONTEXTO

’! Rama de investigacion en SIDRE

Robots actores basados en modelo BDI ) |

- Robot versatil

- Ensefiar diferentes materias i @) @




OBJETIVOS

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

e

Disefiar una arquitectura l6gica y fisica basada en el modelo BDI

Modulo de procesamiento @ Modulo de manipulaciéon
Modulo audiovisual @ Disefar y ejecutar pruebas de integracion

Médulo de movilidad Realizar una validacion operativa




[ RETOS

? Entender el modelo de agentes BDI

Familiarizacion con los frameworks

Disefilo mecanico

&

Integracion electronica, informatica

y mecanica O




METODOLOGIA

Disefo arquitectura Disefio del prototipo Pruebas

« Detecteccidn de los requerimientos arqui- + Diseno una plataforma robética  « Ejecucion del protocolo
tecturalmente significantes. que se adapte a la arquitectura de pruebas
- Familiarizacion y adaptacién de la arqui- propuesta. - |EEE std 1500
tectura del modelo de agentes BDI y ROBOACT  + Seleccidon de los componentes
- ANSI/IEEE 1471-2000 adecuados para la plataforma.

+ Top-Down

.

° o
Implementacion arquitectura Desarrollo del prototipo Validacion
« Implementacion de la arquitectura  + Desarrollo de cada uno de los médulos - Validacién con usuarios.
propuesta con base en los frameworks mencionados en los objetivos. - Validacién con los stakeholders
existentes. « Disefio de la estructura mecanica. « JEEE Std 1012TM-2012
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[ METODOLOGIA ]

Product Owners

Alejandra Gonzalez Correal

Enriqgue Gonzalez Guerrero

Scrum Master
David Stiven Avila

Scrum Team

Miguel Angel Bermeo

Fabian Andrés Merchan

Extreme Programming

Reuniones semanales con el
cliente

Programacion en parejas

Validacion cruzada



[ HERRAMIENTAS ]

Scrum Board

Versionamiento

Repositorio

Pivotal Tracker

©

Git

L

Google Drive

-

Github
(8 Repositorios)







[ RECOLECCION ]
Analisis de plataformas 9 Encuestas a ingenieros
comerciales y profesores
e 1 Entrevista a experto 1 Entrevista a experta
Y robdtica educacion




REQUERIMIENTOS B
SIGNIFICATIVOS

w

Adaptabilidad Modificabilidad Entendimiento




SOLUCION



[ PUNTOS CLAVE ]

o
o©

Modularidad Orientacién a Modelo de
servicios agentes




[ MODULARIDAD ]

Adaptabilidad al
contexto

Escalabilidad

Se0 Distribucion de
procesamiento

Mantenibilidad

© o

', Personalizacion




[ SERVICIOS

Flexibilidad Reusabilidad

Escalabilidad

@ Interoperabilidad

Mantenibilidad




[ AGENTES

@ Proactivo

Qan

=¥' Situado
A\ | /4

‘ Auténomo

o Cooperativo
w Racional
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{ SOLUCION

ROBOACT

* T

[ ServiSs Ori%n@Gg&)rd]natorf‘\gent ]
o
T ?

[ Standard Module ]]]
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Configuration

Motivation

Coordinator




| ACTOR ]

l Beliefs (- Configuration h
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\ Action
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ANO



MODULO

Standard Module

|

Controller

Communication

Channel

S\

4

—o
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[ SISTEMA

]

Director

Script
Descriptor

S

Play Generator

\

y =

y=

[

B Standard Module I
1 —

el
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{ NUEVO RETO ]

¢, Como utilizar estructuras de control usando composicion
de servicios? O

~\

Processing Module

Customized
modules

[ Standard Module Jl
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OBJETIVOS

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

e

Diseilar urigsarquitecturar o gicaosfisical basadasem elmodeioBDI

Modulo de procesamiento @ Modulo de manipulaciéon
Modulo audiovisual @ Disefar y ejecutar pruebas de integracion

Modulo de movilidad Realizar una validacion operativa




PROTOTIPO



Apariencia
caricaturesca

Movilidad

REQUERIMIENTOS
SIGNIFICATIVOS

Expresion de
Emociones

Manipulador

o

Comunicacion
Oral

O

Comunicacion
Tactil




[ DESPLIEGUE ]

ODROID-C2 PC
8 ™\
Browser 8 Apache Tomcat Ry Apache Tomcat -
<HTML 5, JS, CSS3> [ <Container> | <Coniainer>
Audiovisual Module ) JVM
L ‘ <JAR> ) <JAR>
<C++> =) Actor ( Director ,
Mobility Module \ /) \. J /
W )1
| <Container> ._; p Q Z
M @ MSP430G2663
<JAR> <CH++> 1 L prom
Customized Module PIC Adapter -9- Gripper Module




[ MODULO DE ] *

PROCESAMIENTO

4 Modulo de procesamiento

s

~

<PlayerAgent>
Brain

\. S

~

]

SOCA <BESA Agent>

Services Oriented Coordinator Agent

v,

N

/

ANO

© ciccumarescena

CARGAR DESCRIPCION DEL
PERSONAJE

€© cRGAR MODELO DEL MUNDO
9 CARGAR DICCIONARIO SEMANTICO
9 CARGAR MODULOS VIRTUALES

9 CARGAR MALAS PALABRAS




MODULO DE
PROCESAMIENTO

DETALLES TECNICOS

@ Odroid C2 % Java
@ Ubuntu Mate @ Spring

2Gb RAM
@ ;\ Gradle

‘L Procesador 1.5GHz

e 5VDC - 2A(MAX)

ANO




[ OBJETIVOS ]

e

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

8 Odulm die=procesamiento @ Mdédulo de manipulacion
B Modulo audiovisual @ Disefiar y ejecutar pruebas de integracion

’ Madulo de movilidad Realizar una validacion operativa




[ MODULO AUDIOVISUAL ] %

\ 9 INFORMAR NECESIDAD

K AudioVisual Module

Requester ( Conmunaton € ACTUALIZAR ESTADO BATERIA
> | ' >
Microphone L Services (" oriver primiive |7
SVGMorpheus e DEC|R
— € RrerrODUCIR VIDED

Touch Sensotf

Youtube API
\ )/

T Speaker

N /

9 REPRODUCIR AUDIO

9 PREGUNTAR




[ MODULO AUDIOVISUAL ]

DETALLES TECNICOS

JavaScript Pantalla tactil 0 Tarjeta de sonido
OA Socket 10 @ HOMI

NodelS B 300px x 480px

Microfono

0 Parlante

e 500mA




[ OBJETIVOS ]

e

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

@ Mdédulo de manipulacion

Odulm audiovissal @ Disefar y ejecutar pruebas de integracion

’ Madulo de movilidad Realizar una validacion operativa




[ MODULO DE MOVILIDAD ]

/ Mobility Module \

Requester Communication Channel |
Services CALIBRAR
v
é Contfolier o /_ Driver Primitive )
1 Action MOVER
)
Cta."?r_rta.iI | PWM
log l
N )| —— NIVEL DE BATERIA
Encoder — river Motors DC .
” Sensor
> Capt —
Sensor \ HE I \ j
Array

ANO




[ MODULO DE MOVILIDAD ]

DETALLES TECNICOS

@ Odroid C2 . C++ o DC Motors
ADC ™ A Socket 10 @ 298:1
@ e 10 Bits N4 .
e 1.8Vinput o
WiringPl 6V, 800mA

@ 2 PWM
e 10MHz O  10kg

L
&




[ MODULO DE MOVILIDAD ]

DETALLES TECNICOS

@ Control de velocidad @ Control seguidor de linea
o Control proporcional o Control PID
@ Encoder . Sensores de linea
@ 2 PWM




[ OBJETIVOS ]

e

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

@ Mdédulo de manipulacion

@ Disefar y ejecutar pruebas de integracion

’ Modulo desmovilidad Realizar una validacion operativa




Requester

[ MODULO DE MANIPULACION ]

/ Handling Module \

Communication Channel

~

{/

Services

)

A

]

( Driver Primitive
Action

L

[ Controller ]____+[ o ]

~

Micro servo

N

ANO

ABRIR

CERRAR




[ MODULO DE MANIPULACION ]

DETALLES TECNICOS

@ MSP430G2553 . C Q Micro servo

®
10mA




[ OBJETIVOS ]

e

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

Maédulm de=manipulacion

@ Disefar y ejecutar pruebas de integracion

Realizar una validacion operativa




[ PRUEBAS ] %

DISENO

INTEGRACION

UNITARIAS RESULTADOS




[ VALIDACION ]

) 1Egresado
(T) 1 Usuario no relacionado a areas de Tl

@ 2 Profesores

-5 2 Estudiantes



VALIDACION %

[ 6 6
4
4 4
2
3 2
5 B Totalmente an desacuerdo
El robot comunica emociones 0
i} Eiobol Hene aparienda por medio de expresiones El robot incluye un madulo de B En desacuerdo
taciales viruales desplazamiento con llantas
caricaturesca p N Indiferente o indeciso
B O« acuerdo
-]
s 6 B Totaimente de acuerdo
Hl NSNR
4 3 4
2 2 ,
0
El rebol 58 comunica de forma 0

(=]

El robot &5 modular

El robot frece comunicacion
tactil

oral




[ OBJETIVOS ]

e

Desarrollar una plataforma robotica
modular orientada a la dramatizacion

./ Disefiar y ejeoutan pruekas: del ntegracian

) izar unenvatidaeidn operativa
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RESULTADOS



[ RESULTADOS ]

Implementacion exitosa de la arquitectura planteada

Desarrollo en C++, java y JavaScript de modulos con los @
estandares establecidos

8 Ajustes a frameworks del grupo de investigacion

Desarrollo de un prototipo funcional @



CONCLUSIONES
ARQUITECTURA

La arquitectura propuesta permite:

O Desacoplar el motor BDI de la Tener redundancia de

ejecucion de las acciones servicios

O Ejecutar tareas distribuidas y Aumentar la tolerancia a
en paralelo eficientemente fallos

o Reducir la complejidad del o Tener flexibilidad
desarrollo



[ TRABAJOS FUTUROS ]

Agregar un modelo emocional para el
actor independiente al del personaje

Paralelizar la evaluacion de deseos | ——

Aumentar la base de conocimiento del
actor

S

Explorar la posibilidad de implementar (@)
maodulos inalambricos

Desarrollar una interfaz de usuario para
elaborar los scripts



