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Resumen—En este documento veremos la estructura principal,
el fundamento y la aplicacion en la vida real en la cual se aplica
este proyecto y que problematica de la sociedad podemos
resolver con este proyecto y como nos beneficia a los estudiantes
de la carrera de ingeniera mecatronica.
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Abstract—In this document we will see the main structure, the
foundation and the application in real life in which this project
is applied and what problems of society we can solve with this
project and how it benefits the students of the mechatronics
engineering career.
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I. INTRODUCCION

Debido a que cada vez se relajan mas las restricciones
para el cuidado contra el COVID-19, y a que cada vez las
personas ya no se cuidan adecuadamente en &reas publicas
ya sean estaciones de metro, calles, hoteles entro otros, el
riesgo de infeccidn y un nuevo aumento de los contagios se
hace cada vez mas probable.

Muchos paises y empresas han apostado por
la tecnologia para hacer frente al coronavirus, por lo que han
desarrollado diferentes tecnologias que se aplican a los
robots se encargan de diferentes tareas.

El distanciamiento social que es el tema en el que nos vamos
a enfocar en este proyecto, es una de las medidas mas béasicas
implementadas en la mayoria de los paises, seguido de el uso
obligatorio de las mascarillas, pero como se menciono
anteriormente conforme se van vacunando mas gente las
medidas para la prevencién del covid-19 se van relajando,
hasta el punto que algunas personas piensan que por el hecho
de estar vacuna con 1 o con las 2 dosis tienen inmunidad, lo
cual es incorrecto.

Lo que se plantea en este proyecto es poder hacer respetar el
distanciamiento social en los lugares donde normalmente
habria una fila y debido al aglomeramiento de las personas
no se respete el distanciamiento social caso en el Peru es de
1.5 my se juntan dando salida a posibles contagios, lo que
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se busca con este proyecto es tener un robot movil que pueda
ir monitoreando lugares donde normalmente habria gente
haciendo fila y poder wverificar que se respete el
distanciamiento social, dando alerta si las personas en
cuestién no respetan el distanciamiento social, también se
busca que el robot sea autonomo por lo que el robot movil
tendrd integrado sensores que le pueda ayudar a evitar
obstaculos y no colisionar con objetos o personas en su
recorrido para verificar el distanciamiento social en el
entorno donde se utilice, adicionalmente se espera que este
robot pueda ir en diferentes entornos asi como en lugares
cerrados por lo que también se le integrara sensores que
puedan detectar si esta dentro de pasillos y poder andar en
medio de las paredes y que pueda moverse sin colisionar con
algln obstaculo o persona que se encuentre en el camino.
Estos tipos de robot ya tienen antecedentes en otros lugares,
como algunos antecedentes hablaremos del Robot Spot y el
Robot Xavier, los cuales fueron parte de la inspiracion para
este proyecto:

- El robot Spot es uno de los robots mas populares de
Boston Dynamics. El perro robético de la empresa, ahora
propiedad de Hyundai, ha demostrado tener un potencial
enorme en diferentes sectores, como el de la construccién,
la vigilancia y la seguridad, forma parte de los recursos
tecnoldgicos que emplea la isla contra la pandemia de
coronavirus.

El robot spot patrulla un parque repitiendo la frase
“Mantengamos Singapur a salvo. Por su propia seguridad y
la de quienes le rodean, por favor guarden al menos un metro
de distancia de seguridad. Gracias”
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Figura 1. Robot Spot en parque.

- Robot Xavier es el encargado de patrullar las calles de
Singapur y asegurar que se cumplan las medidas de
distanciamiento social por COVID-19. Xavier es un robot
auténomo equipado con sensores, vision nocturna'y cdmaras
con vision 360 grados.

Por ahora Xavier estd a prueba, monitoriza un barrio de
Singapur para detectar comportamientos indeseables.

Para realizar sus tareas cuenta con diversos sistemas que se
monitorean de forma remota. Pero también dispone de
diversas funciones para su circulacion autbnoma en espacios
publicos. El propio robot gracias a sus algoritmos de
inteligencia artificial es capaz de evitar obstaculos y de
seguir una ruta reconfigurada.

Figura 2. Robot Xavier patrullando.

I1. PROYECTO
A. Descripcion del robot

Proponemos el disefio de un robot moévil que alerte o haga
sonar una alarma cuando no se respete la distancia social
minima entre personas y asi evitar aglomeraciones.

B. Programacion en Coppelia Sim

Para la programacion del sensor para que pueda detectar
obstaculos en el trayecto del robot mévil y pueda evitar
colisionar con dichos objetos se usa el siguiente codigo en la
simulacion del Coppelia Sim

—Gut cepsor handle
popar=sim.getObjectHandle( )
fhax distel

—Get distance

iiste=getDistance (sonar,max dist)

function getDistance (ssnsor,max dist)
Iocal detected, cistance
detocted, distance=sim. readProximitySensor (sensor)
if (detected<l) then
distance=max dist
end

return distance
gnd

Hay que tener en cuenta que en la programacién de get
sensor handle se coloca en “sysCall_int” y Get distance se
coloca en “sysCall_sensing”, la funcién puede ir en cualquier
parte del codigo de programacion

En el caso de que se detecte un objeto con el que va a
colisionar, se va a regular la velocidad del robot movil para
que pueda evitar una colision con dicho objeto y poder
cambiar de trayectoria, el codigo en Coppelia seria:

unction getVelocity(d, vmax,dmin,dmax) '
if (d<dmin) then '
return 0
else
return vmax*d/dmax
end
d




Donde también se puede establecer una distancia maxima a
la que el robot se puede acercar a dicho obstaculo.

En el caso el robot mévil se encuentre en un edificio y tenga
gue avanzar entre paredes se usa el siguiente codigo en
Coppelia Sim

Para asi el robot movil pueda permanecer en la parte media
de las paredes y asi poder esquivar algin obstaculo que se
encuentre en el camino

C. Cinematica del robot

Modelo cinematico
Xr' = Vf.cos (¢) — Vl.sen (¢)
Yr' = Vf.sen (¢) + Vl.cos (¢)
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Como se muestra en las imagenes anteriores para este robot
se tiene planeado por el momento 2 tipos de movimiento
segln la trayectoria que sea mas conveniente, ya sea para
evitar un obstaculo o recorrer una distancia en forma recta,
se utilizara sensores y programas para poder permitir al robot
tomar decisiones auténomas para poder realizar su recorrido
sin problemas.

D. CONCLUSIONES

El robot movil tiene 2 tipos de movimiento planteados
para asi poder recorrer su trayectoria en la cual va a poder
evitar obstaculos y poder cumplir su objetivo de verificar el
distanciamiento social en un recorrido programado, de forma
auténoma.

En la programacién del robot mdvil se propusieron
programas que pudieran ayudar al robot a poder moverse
libremente en casi cualquier area que se le designe de forma
auténoma y poder tomar decisiones sobre como seria su



trayectoria en caso se encuentre con algin obstaculo
imprevisto en su trayectoria.

Debido al disefio escogido el robot puede ir por cualquier
terreno y entorno que se le designe para poder medir el
distanciamiento social, pero por el tipo de ruedas con el que
se disefio el robot movil debe tener varios programas para
poder hacer varios movimientos ya que el tipo de ruedas que
se implemento no permite todos los tipos de movimientos
existentes haciendo que tenga que realizar varios calculos y
decisiones en el largo de su trayectoria
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