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Introduccion

& ICARUS

» El Tsunami de Japdn.

» Los terremotos de Haiti e Italia.

» El naufragio del Costa Concordia.
* Objetivo de

» Coordinar y asistir a los equipos SAR que participan en las labores de busqueda y rescate de
supervivientes.

» Pretende aportar soluciones integradas para la busqueda y rescate de supervivientes de catastrofes
naturales mediante vehiculos no tripulados (terrestres, aéreos y maritimos).

* Participantes

> Liderado por la Royal Military Academy de Bélgica (con un presupuesto de 17,5 millones de euros).
» Compuesto por un amplio consorcio de empresas,
» institutos europeos,

» la OTAN y la Marina Portuguesa.
* Componentes
> Vehiculos no tripulados: aéreos (UAV), terrestres (UGV) y maritimos USV,

sensores para mapping y deteccion de supervivientes,

>
» una plataforma de comunicacién inalambrica
¥ e » vy el framework C2I (Command, Control and Intelligence).

JIIDE 2014
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Introduccion

e Como parte del framework C2l (Command, Control & Intelligence) % ARUS

» se desarrollaran soluciones para el Centro de Coordinacién de Operaciones, las Estaciones de Control y
Comando de Robot, y los Equipos de campo de Busqueda y Rescate (SAR).

* La experiencia de Haiti ha demostrado

» la importancia adquirida por el componente geografico en la gestién de los recursos humanos y técnicos en
situaciones de crisis.

*Entre las tareas a realizar

» desarrollo e implantaciéon de una Infraestructura de Datos Espaciales, capaz de estandarizar, analizar,
actualizar, sincronizar y distribuir la informacion geografica (basica, tematica y operacional) y semantica
necesaria para la coordinacion y asistencia a las tareas de busqueda y rescate.

* Infraestructuras viarias * Ortofotografias * Geolocalizacién del personal de los equipos USAR

* Infraestructuras ferroviarias * Hospitales *Imagenes y datos LIDAR procedentes de los
« Nucleos de poblacion « Escuelas sensores embarcados en los vehiculos no
* Toponimia * Edificios colapsados tripulados

* Hidrologia * Infraestructuras daiiadas

* Ademas de aportar la componente geografica esta IDE

» debe ser capaz de interactuar semanticamente con el resto de componentes y sistemas desarrollados en el
ICARUS.

JIIDE 2014
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& ICARUS

Soluciones desarrolladas en el proyecto

El Framework C2I persigue los siguientes objetivos:

 Herramientas de operador planificacion de misiones robot, de coordinacion
y de mando.

 Herramientas moviles para conocimiento de la situacion en la primera
respuesta.

» Teleoperacidon mediante exoesqueleto de brazo robatico.

* Integracion de este sistema (C2I) con las plataformas robéticas en ICARUS.
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Soluciones desarrolladas en el proyecto
&ICARUS
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& ICARUS

* El Framework C2l es la “caja de herramientas” que se estan desarrollando en el proyecto
ICARUS.

Framework C2I|

* Enmarcado en el C2l se encuentra el sistema MPCS,

» es una aplicacion de software independiente que se ejecuta en una estacidén de trabajo basada en Linux
situado en el Centro de Coordinacidon de Operaciones (OSOCC).

* Lared LAN inalambrica se puede utilizar para compartir datos entre los distintos sistemas de
RC2 desplegados en el terreno.

* El planificador de la mision SAR localizado en el OSOCC actualiza los datos de crisis mas
recientes en los paises socios mediterraneos y genera un plan de mision para un sector o
sectores dado. Los planes de la misidon y datos de crisis se distribuyen a los diferentes sistemas
de RC2 utilizando un protocolo de comunicacion ICARUS personalizado.

JIDE 2014
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Componentes de software del C2I
& CARUS

* Los componentes software del C2l son:
v" MPCS (Centro de Coordinacién de Operaciones).
v' RC2 (Estaciones de Control y Comando de Robot).
v' Software destinado a los dispositivos moviles, tipo PDA o smartphone.

e EIRC2
v Controla los UAV, UGV y USV,
v"en modo de teleoperacién y auténomo.

v' Soportado bajo un ordenador portéatil semi robusto
embebido en una estacidon de acoplamiento robusto, que
es la interfaz entre los robots y el usuario.

v' Permite controlar los drones mediante dos joysticks
incorporados, un controlador de juegos inalambrico y un
raton.

v Ademds el usuario también podrd configurar los
diferentes parametros de mision gracias a una pantalla
adicional de 15.6".

JIIDE 2014
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Software del C2I
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Software del C2I

Herramientas de planificacion de la mision % ARUS

En el MPCS, existe una herramienta destinada a la planificacion de la misidn que permite las
siguientes funcionalidades:

 Adicidon en el mapa de robots virtuales en posiciones deseadas y restringir su actividad dentro de los
sectores.

* Herramientas de edicidon de sectores o areas de actuacién, se puede dibujar/editar libremente sobre el
mapa.

*  El usuario puede seleccionar un robot dentro de un sector asi como realizar anotaciones directamente en el
mapa y crear un conjunto de puntos de interés asociados con dicho robot.

* Cada waypoint tiene una entrada asociada en el editor de Waypoint donde el usuario puede ajustar los
parametros especificos, tales como el tipo de waypoint (inicio, merodear, parada), la velocidad, la altitud, la
tolerancia waypoint, la tolerancia camino, etc.

En la seleccion del robot, se muestra un menu emergente que indica:
. El estado del robot.
*  Bateriayla calidad inalambrica.

° Ci al 11

Si el usuario esta interaccionando con el robot como el envio de waypoints al planificador o al propio robot,
ocultar o mostrar puntos de interés en el mapa, limitar el robot a su sector de delimitacidn, etc.
‘
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Software del C2I

Herramientas de visualizacidon y control % H@

e Situacion del Robot:

- La orientacion global NSEO del robot se muestra en el mapa con el icono del robot indicando el titulo con una flecha.
- Los UAV se proporcionan con un horizonte artificial que muestra el balanceo y cabeceo, la altitud y la velocidad de ascenso.
- Los UGV tienen 2 indicadores independientes para el balanceo y cabeceo del robot.

e Visualizador de Camaras:

- Este componente hace que todas las camaras estén en modo streaming de videos de un robot.

- Contiene ventanas acoplables que se pueden cambiar de tamafio o desacoplarse de la ventana padre para ser colocadas en
cualquier lugar por el usuario. El video renderizado cambia de tamafio y se ajusta a ésta al mismo tiempo que se mantiene la relacion
de aspecto.

e Editor de waypoint:

- Cada punto de ruta asociado con un robot se muestra en forma de lista.

- Cada parametro del waypoint se puede editar en este editor como el tipo de waypoint (inicio, merodear, parada), la velocidad, la
altitud, la tolerancia waypoint, la tolerancia camino, etc.

¢ Nube de puntos de render:
- Este componente puede hacer que las nubes de puntos brutos de sensores Lidar o el mapa en 3D del escaneado sean
proporcionadas por el robot, a través de sus sensores para mapping.

e Bateria y Wireless Estado:
- Estos son 2 indicadores independientes de nivel que muestran los niveles actuales de la energia de un robot y la calidad de la
conexion de red inaldmbrica (en porcentaje).

WIWW.FP/Z =ICARUS.EU Software del C2I
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Capacidades GIS % ARUS
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Capacidades GIS

Base de datos geoespacial % ARUS

Existen dos bases de datos PostgresQL ya instaladas y extendidas con PostGIS para apoyar toda la
funcionalidad geoespacial.

El esquema ICARUS se compone de:

* Mapas Open Street (OSM), tablas que almacenan datos vectoriales. Estas tablas se han
ampliado con el objeto de que coincidan con el esquema del Modelo de Datos Humanitario
(HDM) de OSM.

e Otras tablas internas para
e seguimiento de la misidn, sus zonas y sectores,

e gestion de equipos y sus miembros (los seres humanos o robots), asi como sus
posiciones a través de la tabla de waypoints.

* Informacion de estructuras y de “victimas” que pudieron ser localizados.*

* Esta informacidon ademas de datos especificos dispone de un campo geometria que
L N

YU posibilita localizar geoespacialmente cada evento.

WIWW.FPZ =ICARUS.EU Capacidades GIS
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Capacidades GIS

Servicios OGC % H@

La arquitectura GIS del ICARUS incluye algunos servicios estandar basados en Open Geospatial
Consortium (OGC):

«  WMS (Web Map Service), sirve imagenes de mapas georeferenciados y es compatible con la

trama piramidal.
— Las principales operaciones realizadas por el servicio son:

» GetCapabilities
» GetMap
» GetFeaturelnfo

* WFS-T (Web Feature Service - Transaccional), sirve geometrias y permite la creacion,
eliminacidn y actualizacion tanto del elemento como su datos asociados.

— Las principales operaciones realizadas por el servicio son:

» GetCapabilities

» DescribeFeatureType
/ » GetFeature
» Transaction

JIIDE 2014
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Capacidades GIS

Servicios OGC § H@

e SOS (Servicio Sensor de Observacidn), un servicio web basado en Java capaz de proporcionar
datos de los sensores en tiempo real y series de tiempo de datos del sensor. Los datos del
sensor ofrecidos comprende descripciones de sensores, que se codifican en el modelo de
sensor Idioma (SensorML), y los valores medidos en las observaciones y mediciones (O & M)
que codifican formato. Permite varias operaciones:

» DeleteObservation
» DeleteSensor

» DescribeSensor

» GetCapabilities

» GetObservation

» InsertObservation
» InsertSensor

JIIDE 2014
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Capacidades GIS

Arquitectura servidor § H@

La arquitectura del servidor incluye el despliegue y configuracion de dos componentes principales,
ademas de la base de datos PostgreSQL:

* Tomcat 7, es un contenedor de servlets de soporte 52 North SOS y Geoserver asi como servicio
GDACS. Los principales componentes implementados son:

» Geoserver. Su propdsito es publicar WFS-T y WMS. Su principal ventaja es que proporciona
operaciones transaccionales a través de los datos vectoriales dentro de la base de datos.
Una de sus desventajas es que cada capa tiene que ser anadida una por una usando su
interfaz web.

» Mapserver. Su propésito es publicar WFS para proporcionar respuestas diferentes de
formato de salida, GML, CSV o JSON. Como WMS soporta Enhanced Compresion Wavelet
(ECW) en formato raster.

WIWW.FPZ =ICARUS.EU Capacidades GIS
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Capacidades GIS

Modelo de datos humanitario % ARUS

La cartografia vectorial empleada en el proyecto es la correspondiente al Modelo de Datos
Humanitario de Open Street Map (OSM).

Se trata de un subconjunto de elementos cartograficos que se caracterizan por su especial
relevancia en el ambito de la sanidad, emergencias, recursos de primera necesidad, abastecimiento
de agua y otros de especial trascendencia en situaciones de ayuda humanitaria o asistencia en
grandes catastrofes.

Dicho modelo humanitario se estructura en base a campos y valores, denominados “tags”,
configurados por la comunidad de usuarios OSM. Algunos de los aqui considerados se integran en
las siguientes clasificaciones:

* Buildings (hospitales, edificios publicos, ...)
* Transportation (carreteras, ferrocarril, ...)

== o
o i,
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Capacidades GIS
I\jII:)aglluToe;e fusion de datos % AIQUS

GENERACION DEL MAPA
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Capacidades GIS
I\jllrgllui'oe:le fusion de datos % ARUS
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Capacidades GIS

Servicios externos de datos % ARUS

Desastres mundiales recopilados de fuentes datos RSS — GEORSS
» MapAction http://www.mapaction.org/
» Gdacs http://www.gdacs.org/

Se ha desarrollado un aplicativo informatico que vuelca la informacion de ambas fuentes
» Informacion de los eventos actuales
» Historicos de eventos y episodios
» Recursos relacionados (Url’s imagenes)

Los eventos tienen asociada informacidn geografica que se almacena en un PostGreSQL + PostGIS
(en WGS 84)

» Puntos de cada episodio (Evolucion de tornados)
> Area del desastre (Extension afectada)

La aplicacion escribe la informacion en la Geodatabase y se publican los eventos a través de

GeoServer
™= MapAction
‘ﬂ Gdacs
PestGIS —
di

]
x /Y -
E LA -_—
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