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Primera Intervencion: toma de
o contacto con la zona de crisis
mediante |la recogida de
informacion relevante que
permita decidir y organizar |a
entrada de los equipos de
¥ N rescate.
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Primera Intervencion

* Dentro de los procedimientos de respuesta a
emergencias, la Primera Intervencion consiste en la
toma de contacto con la zona de crisis mediante |a
recogida de informacién relevante que permita
decidir y organizar la entrada de los equipos de
rescate. Las l|abores de primera intervencion
constituyen una aplicacion significativa de la
robotica de rescate, puesto que se trata de una
actividad de riesgo desarrollada a contrarreloj y a
menudo bajo desfavorables condiciones de
percepcion.
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— RAMBLER: Vehiculo robdtico todoterreno

O Direccionamiento skid steer con suspension activa.
Q Localizacion y Mapas 3D

1 Modelado 3D de entornos no estructurados

O Navegacion en terreno natural
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— RAMBLER: Vehiculo robdtico todoterreno

* En entornos naturales y no estructurados, los vehiculos robdticos deben
afrontar desafios como la construccion de mapas, la determinacién de su
ubicacion absoluta y relativa, la planificacion de rutas y la prevencion de
obstaculos. En terrenos naturales y dificiles, como los escenarios de
catastrofe, es preciso un aumento significativo en las capacidades cognitivas
para la deteccion, el modelado o la clasificacion de los objetos. A lo largo de
multiples proyectos, el Grupo de Ingenieria de Sistemas y Automatica ha
desarrollado e implementado un conjunto de innovaciones que permiten
avanzar hacia el objetivo de un robot de exploracion de largo alcance. Estas
herramientas incluyen la generacion de mapas del entorno con diferentes
niveles de interpretacidn, asi como la inclusion de informacidon semantica
para la interpretacion de elementos distintos al suelo.

* En este contexto hemos desarrollado distintos vehiculos robdéticos, como
Quadriga, Alacrane y RAMBLER. RAMBLER es un vehiculo eléctrico con
direccionamiento skid-steer dotado de traccion y suspension activa en las
cuatro ruedas que permite alcanzar velocidades de hasta 80 km/h.
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v PIRST-ROB: Sistema integral y multi-robot eficaz
de apoyo a Equipos de Primera Intervencion
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— PROYECTO FIRST-ROB

* SISTEMA MULTI-ROBOT PARA COOPERACION CON EQUIPOS DE RESCATE
gETKgII'II\R/ICI)EIBéA RESPUESTA HUMANOS Y CANINOS EN ESCENARIOS DE

* La mision del proyecto FIRST-ROB es desarrollar un sistema integral y
multi-robot eficaz para el apoyo a los Equipos de Primera Intervencion
con el objetivo ultimo de reducir el riesgo del personal de rescate vy
mejorar su eficiencia. De esta manera, en el grupo de Primera
Intervencion se coordinaran las acciones conjuntas de efectivos
humanos que podran contar, ademas de con una unidad canina, con el
apoyo de un equipo robodtico. El sistema posibilitara integrar
informacion proporcionada tanto por los robots como los dispositivos
especificos portados por los perros a fin de elaborar informacion vital
para los equipos de rescate, tal como cartografia, mapas de
accesibilidad, e imagenes de los escenarios, asi como facilitar Ia
deteccidon anticipada y valoracién de prioridad de atencidn (triaje) de las
posibles victimas.

* FIRST-ROB MINECO RETOS (DPI2015-65186-R)
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'Wl{"‘a En FIRST-ROB se considera crucial la
- participacion directa de usuarios finales

CATEDRA DE SEGURIDAD,
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en Montafa
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1™ En FIRST-ROB se considera crucial la
participacion directa de usuarios finales

e La colaboraciéon de la Catedra de Seguridad, Emergencias y Catastrofes
de la Universidad de Malaga permitira contar con la participacion
directa de los usuarios finales en el desarrollo del proyecto. En este
sentido, se pretende lograr la integracion del sistema en maniobras
realistas desempefnadas con equipos profesionales de rescate.

e La Catedra de Seguridad y Emergencias de la Universidad de Malaga
organiza anualmente un ejercicio multidisciplinar sobre desastre a gran
escala en el que diversas unidades de élite, especializadas en rescate,
puedan entrenar y desarrollar los protocolos de intervencion mas
adecuados.

* En las pruebas piloto hemos contado con la amable colaboracion de
miembros del Grupo de Rescate Especial de Intervenciéon en Montana
(GREIM, Avila).
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1™ Arquitectura utilizada para busqueda de

~ victimas con perro y UAV
®ATyges

Ejercicio piloto:

Malaga, Mayo 2016
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1™ Arquitectura utilizada para busqueda de

victimas con perro y UAV

* El ejercicio de salvamento de personas consistio en la
busqueda de supervivientes en un la simulacion de un
terremoto. Previamente, un figurante se oculté en una
punto de densa vegetacion, donde permanecia
totalmente oculto a la vista humana. El arnés
sensorizado desarrollado para el perro incluye un
modulo GPS y sensores para la medida de gases en el
entorno.

* Durante la busqueda, la informacién del arnés era
monitorizada a través de una estacion de control
remota portatil. Paralelamente, un UAV de tipo
octocoptero (proporcionado por Atyges) se teleoperod
para seguir la trayectoria del can desde el aire.
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" Procesamiento de datos obtenidos en los

UNIVERSIDAD

~ejercicios
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1™ Procesamiento de datos obtenidos en los
ejercicios
* Los datos GPS permiten generar informes
detallados sobre |a actividad realizada por el perro

durante el ejercicio y ubicar las medidas
ambientales.

* Los datos registrados por el UAV permiten
computar informacion orografica tridimensional del
terreno obtenida fuera de linea mediante técnicas
de fotogrametria.
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1™ El siguiente reto es integrar RAMBLER vy

funcionalidades avanzadas
- UGV con

i manipuladory

" mano sensorizada

UAV con
palpador

= o0

":'73, AN
¢

*Re_alidad Aumentada

jul
wi DI

-

RED DE ROBOTICA Y MECATRONICA

(tc

Madrid, 2 de Diciembre de 2016

SEIDROB

14



1™ El siguiente reto es integrar RAMBLER vy
funcionalidades avanzadas

* En la actualidad estamos desarrollando el equipo robdético FIRST-
ROB, que estara constituido por al menos un robot terrestre
(UGV) y uno aéreo (UAV), ambos en operacidon semiauténoma. El
UGV incorporara sistemas de y sistemas de transmision
adecuados para entornos complejos, y estara dotado de un
manipulador ligero con mano sensorizada para la medicion de
fuerza, presion, temperatura, monitorizacion de pulsacionesy
presion arterial. El UAV dispondra de camara muﬁi—espectral y de
un pequeno manipulador/palpador con sensores tactiles. Por su
parte,o\os efectivos humanos estaran dotados de dispositivos para
realidad aumentada. Asimismo, tanto los efectivos humanos
como los equipos caninos portaran sistemas individuales de
monitorizacion. Se desarrollara un centro de control y
monitorizacion para ser instalado sobre un vehiculo terrestre. Las
funciones de este centro incluiran la tele-operacion de los robots,
la generacion de informacion util para los sistemas de realidad
aumentada, y la comunicacion con el centro de coordinacion de
emergencias.
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Contacto: Prof. Dr. Alfonso Garcia-Cerezo;

Tel: 951952331 E-mail: ajgarcia(@)uma.es

Escuela de Ingenierias Industriales, Universidad de Malaga
29071 Malaga
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