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Sistema de Percepciéon Activo basado en Optica de Espejos
para Exploracion Submarina
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En este trabajo se aborda la problematica de brindar capacidades de percepcién activa a un robot
submarino para realizar tareas de exploracion.

Los sistemas de percepcion activos estan presentes en diferentes organismos animales incluso en las
especies menos complejas como los insectos, siendo una valiosa herramienta para su supervivencia
asi como para el reconocimiento y exploracion de su habitat. Diversos sistemas de percepcion
activos han sido implementados con éxito en robots madviles terrestres mejorando su desempefio en
tareas de navegacion, sin embargo existen retos por resolver para integrar estos sistemas en
plataformas acuaticas, relacionados con factores energéticos, capacidad de carga util, asi como
factores dpticos propios del ambiente.

Por un lado, la percepcion activa requiere de contar con un mecanismo mdvil que permita obtener la
mayor informacién visual de la periferia del vehiculo; para ello se propone montar en el robot un
mecanismo servo-controlado capaz de mover un arreglo de espejos, el cual debe contemplar las
caracteristicas del sistema de camaras y las capacidades de carga del robot con el fin de
reconfigurar el sistema de espejos y extraer la mayor cantidad de informacién visual util para
realizar tareas de navegacion.

Se propone también la implementacién de modelos matematicos que corrijan o remuevan
distorsiones geométricas y fotométricas causadas por la geometria de los espejos, asi como por
fendmenos 6pticos inherentes del ambiente submarino, tales como el cambio de coloracidn, la
distorsién de forma, la presencia de particulas suspendidas (nieve marina) y condiciones de
iluminacién dindmica.

Se presenta una descripcion de los procesos involucrados en la etapa del diseno del sistema de
percepcidn activo basado en Optica de espejos asi como un estudio de los tipos de espejos, su
geometria y propiedades Opticas en relacion con el cambio de pose dado por la configuracién
articular del sistema (cinematica).



