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UCR adquiere vehiculo no
tripulado

Impulsan investigacion sobre vision por computadora

LRSIkl Ciencia y Tecnologia

El Dr. Geovanni Martinez Castillo revisa los instrumentos del robot Husky A200 para
realizar las primeras pruebas en campo (foto Vicerrectoria de Investigacion).

El Husky A200 es el vehiculo terrestre no tripulado que adquirié la Vicerrectoria de
Investigacion de la Universidad de Costa Rica (UCR) a la empresa Clearpath Robotics, por
la suma de $13.500 délares para usarlo como plataforma robética real en la validacién del
algoritmo de odometria visual monocular, desarrollado por el Dr. Geovanni Martinez
Castillo.

Martinez es el director del Laboratorio de Investigacién en Procesamiento Digital de
Imagenes y Visién por Computador (IPCV-LAB) de la Escuela de Ingenieria Eléctrica de la
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Universidad de Costa Rica (UCR), desde hace mas de una década. Ese laboratorio se dedica
a realizar investigacion basica en formacion, captura, digitalizacion y modelado de senales
de video y aplica los resultados de esos estudios al desarrollo de algoritmos utiles para
robdtica auténoma.

Esos procedimientos matematicos también se utilizan para el analisis de imagenes
biomédicas, la inspeccion en linea de productos industriales y la compresion de video a
muy bajos indices de transmisién (2 - 4 Kbit/seg).

El robot adquirido servira también para labores docentes de grado y posgrado y en otros
proyectos cientificos relacionados con el desarrollo y prueba de alta tecnologia en el area
de vision por computador, para robética auténoma.

Importancia del nuevo algoritmo

El algoritmo de odometria visual es muy util en lugares donde no existe un Sistema de
Posicionamiento Global (GPS por sus siglas en inglés) como en un planeta lejano en
exploracion, especialmente cuando el robot se resbala en pendientes y superficies
arenosas, pues a partir del movimiento estimado por el algoritmo, el robot puede calcular
la trayectoria real seguida por él desde que inicié su movimiento, sin necesidad de un GPS.

Dicha trayectoria es utilizada por el robot para compararla con la trayectoria que al inicio
se le habia ordenado seguir. En caso de que se detecte una diferencia, producto de que se
resbald el vehiculo, automaticamente corregiria su rumbo para que finalmente este pueda
alcanzar su objetivo sin contratiempos y en forma precisa, explico el investigador.

A diferencia del algoritmo de Odometria Visual Estereoscoépica utilizado por la NASA, el
algoritmo desarrollado por el Dr. Martinez utiliza una sola cdmara monocular atada
rigidamente a la estructura del robot.

Ademas, para realizar la estimacién del movimiento del robot lo que hace es evaluar
diferencias de intensidad entre imagenes consecutivas, capturadas antes y después del
movimiento del robot por la cAmara monocular.



Ademas de ser el investigador que creo el algoritmo de la odometria visual monocular, se
propone hacer pruebas de campo con el Husky A200 adquirido por la UCR (foto
Vicerrectoria de Investigacion).

A pesar de que ambos algoritmos tienen el mismo objetivo: estimar el movimiento
tridimensional del robot; hay diferencias importantes, como son el nUmero de camaras
monoculares y los datos evaluados para la estimacion del movimiento, resalté el cientifico.

"Sin embargo nuestro objetivo no es demostrar que el algoritmo de odometria visual
monocular es superior al algoritmo de odometria visual estereoscépica, sino que una
fusién de ambos algoritmos permitiria calcular con mayor exactitud la trayectoria seguida
por el robot”, afirmé Martinez.

Esto posibilitaria que el mismo pueda llegar a su objetivo cientifico con mayor precisiony
rapidez, asi como aumentar la distancia de operacién en forma auténoma del robot,
indicé.

Otra de las diferencias entre ambos sistemas es que “una camara estereoscopica es mas
compleja de producir y requiere una calibracion especial, mientras que la monocular es
mas liviana, consume menos energia, requiere menos espacio y es mas economica’,
anadio.

Martinez comenté que en caso de danarse una de las dos camaras del arreglo
estereoscopico, estando el robot en una ubicacion de dificil acceso o en un planeta lejano,
aun se podria hacer odometria visual con la cAmara restante en operacion, utilizando el
algoritmo que él desarrollo.

Esa tecnologia también es aplicable en insectos voladores robéticos (entomopters), los
cuales podrian utilizarse para la exploracion de la superficie marciana debido a su gran
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habilidad de volar despacio y aterrizar con suavidad en condiciones donde la presion
atmosférica es muy baja. "Como son robots muy pequenos, con muy poca capacidad de
carga y de suministro de energia, entre menos pese, menos espacio y menos consumo
energia requiera el sistema de odometria visual es mejor.

"De ahi que en un futuro se espera que la odometria visual monocular tenga mayor
impacto en este tipo de robots que la odometria visual estereoscépica’, afirmé el
investigador.

Una de sus metas es lograr que a nivel mundial muchos se interesen en usar el algoritmo
de odometria visual monocular y que este se convierta a largo plazo en una parte
indispensable de cualquier robot auténomo.

"A mi me gustaria ver el algoritmo incorporado en la nueva generacion de robots de
exploracion planetaria mas alla del Curiosity. Esto podria ser posible si logramos
demostrarle a la comunidad cientifica internacional, a través de pruebas de campo, que el
algoritmo funciona muy bien en una plataforma robética real, como la Husky A200”,
manifesto el Dr. Martinez.

César Parral
Periodista Oficina de Divulgacién e Informacién
girasol.vi@ucr.ac.cr

Lidiette Guerrero Portilla
Periodista Oficina de Divulgacién e Informacién
lidiette.guerrero@ucr.ac.cr

Etiquetas: robot, vehiculo no tripulado, algoritmo, giovanni martinez castillo, husky a200, odometria visual
monocular, escuela ingenieria electrica, laboratorio de investigacion en procesamiento digital de imagenes y
vision por computador.



https://www.ucr.ac.cr/noticias/autores/girasol_vi@ucr_ac_cr.html
https://www.ucr.ac.cr/noticias/autores/lidiette_guerrero@ucr_ac_cr.html
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/robot/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/vehiculo+no+tripulado/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/algoritmo/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/giovanni+martinez+castillo/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/husky+a200/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/odometria+visual+monocular/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/escuela+ingenieria+electrica/
https://www.ucr.ac.cr/noticias/buscar/laboratorio+de+investigacion+en+procesamiento+digital+de+imagenes+y+vision+por+computador/

