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Resumen .Este documento describe especificaciones del hardware y software del robot
humanoide GREAT WELDER, desarrollado por equipo GREAT WELDER-RAS como una plataforma

para la investigacion.

1 INTRODUCCION

En GREAT WELDER-RAS tenemos como mision el estudio del control de movimiento, la visidn,
localizacién, inteligencia artificial, y el disefio de sistemas embebidos.

GREAT WELDER desarrollado en la Universidad Nacional de San Agustin (UNSA) hace presente
su participacion a los eventos latinoamericanos de robdtica LARC/LARS 2013

Este singular humanoide ejecuta un célculo basado en colores, reconoce hasta 4 colores a la
vez y los procesa. La velocidad de calculo del sistema de visidn es lo suficientemente alto, de
modo que en la actualidad, el desarrollo se hace para que pueda reconocer objetos en una
imagen capturada.

El equipo de trabajo estd formado por estudiantes de la Universidad Nacional de San Agustin
todos ellos estudiantes de bachillerato en las carreras de Mecdnica, Electrdnica y Sistemas.

Este breve articulo ofrece una visién general de este sistema de robot en su actual estado, por
la perspectiva de lo que es participar en el LARC 2013.

2 DISENO DEL HARDWARE

2.1 Sistema Eléctrico



El sistema eléctrico esta hecho a medida y disefiado especificamente para una clase de robot
humanoide de tamafo infantil.

Se utilizan dos placas diferentes de control, un ordenador para el control de alto nivel, la visién e
inteligencia artificial y un micro controlador para controlar los servos y generar el patrén de
marcha.

Micro
Webcam Ordenador controlador Servomotor

| Salidas PWM

Sensor Visual Actualmente se utiliza una camara web Logitech c270 HD 720, un dispositivo muy
pequefio y ligero.

Ordenador Optamos por utilizar el Raspberry pi modelo B, el disefio de este incluye un System-on-
a-chip Broadcom BCM2835, que contiene un procesador central (CPU) ARM1176JZF-S a 700 MHz,
un procesador grafico (GPU) VideoCore IV, 512 MB de memoria RAM, y un disco duro de 8GB.

Micro controlador Utilizamos el Arduino Mega 2560 el cual estad basada en el ATmega2560 y
dispone de 54 pines digitales (14 salidas PWM), 16 entradas analdgicas y 256k de memoria flash.

Servomotores Elegimos usar el Servo MG995 TowerPro de metal, ya que este nos proporcionaba
un torque de 10 kg-cm con un voltaje de 4.8v y barre un angulo de 60 grados en 0.2 segundos.

La Fuente de Alimentacidon La energia para los servo motores del robot y la unidad de
procesamiento es suministrada por una bateria de niquel e hidruro metalico Ni MH de 5400mah.

2.2 El Sistema Mecéanico



El disefio mecdnico esta basado en el DARwINn-OP, haciendo modificaciones para que funcione con
los servos MG995. Las piezas metdlicas fueron fabricadas en nuestra universidad en el area de
mecanica y hechas en planchas de aluminio de 15mm de espesor.

3 ESPECIFICACIONES DEL SOFTWARE

El sistema de visién fue implementado con una cdmara web y conectada mediante puerto USB al
Raspberry pi haciendo uso de la libreria OpenCV (Open Source Computer Vision Library) la cual
proporciona un alto nivel de funciones para el procesado de imdagenes.

Algoritmos y Técnicas Hemos optimizado cada algoritmo de la identificacién usando técnicas
diferentes, por ejemplo, para identificar una linea negra sélo usamos identificacion de color y para
identificar objetos usamos identificacion morfolégica y de color.

Lo implementamos con un sistema auténomo que tramita los recursos necesarios para el proceso,
por ejemplo, si el robot sigue un objeto ya definido, el sistema de vista necesita tramitar casi todo
el tiempo sélo el algoritmo de identificacién de color para lograr la mejor actuacién posible.

Espacio de color HSV estd compuesto de 3 pardmetros que nos sirven para diferenciar los distintos
colores, que son H (Hue) 'lluminacién’, es el matiz del color, cada uno de los 3 colores Rojo, Verde
y Azul, 'saturacion' y 'valor'. En OpenCV, rango de valores de “lluminacién”, "saturacion" y "valor"
son, respectivamente, 0-179, 0-255 y 0-255. Valores de matices de colores basicos

4 CONCLUSIONES

Hemos conseguido mucha experiencia en el Ultimo afio y estamos trabajando mucho para mejorar
el software para el préximo afio. Nos las arreglamos para corregir nuestro software en muchos



aspectos, por ejemplo, ahora la forma de caminar de GREAT WELDER es mas estable y tiene un
mejor reconocimiento de imagen.

Estamos deseando ver cdmo nuestros robots se desenvuelven en el campeonato con el nuevo
software. Vemos el LARC como una oportunidad para intercambiar nuestras experiencias con
otros estudiantes e investigadores de todo el mundo y para mejorar y comunicar nuestro
conocimiento.
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