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Submarins per a Estudiants Europeus
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Inici Queé és el SAUC-E? La missio L'equip El robot Patrocini Recull de prensa

Benvinguts a la pagina oficial de I'equip VICOROB-UdG!

L'equip YICOROB-UdG és un equip multidisciplinari
d'estudiants i professors del Grup de Recerca de ¥Wisid
per computador i Robética de la Universitat de
Girona. El seu objectiu es participar en una cormpeticid
de robots submarins anomenada SAUCE que es realitza
a nivell europeu, Aquest desafiament consisteix en la
construccid  d'un robot submari totalment auténom
capag de dur a terme una missid predefinida per
I'organitzacid de la competicid.

El nostre equip wol demostrar que aqui també es pot fer
alta tecnologia, ajuda’ns a aconseguir-ho!

L'equip Yicorob-Ud

Teléfon: 972 41 98 71 e-mail: pere@eia.udg.es
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La frase més excitant que es pot escoltar en ciencia
no és “Eureka!”” sind “Que divertit!”

Isaac Asimov

SAUC-E

SAUC-E és l'acronim de Student Autonomous Underwater Challenge - Europe que
significa desafiament en autonomia submarina per a estudiants europeus. SAUC-E és
una competicié entre estudiants per fomentar la investigacié i desenvolupament en
tecnologia submarina. En aquest moment ja hi han 10 equips inscrits a la competicio:

= University of Bath
= International University Bremen P
= Cranfield University s i
= University of Girona

= University of Glasgow
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Som un equip multidisciplinari de 7 estudiants i 3 professors dels estudis d’enginyeria
en Informatica i Enginyeria Industrial. L’equip esta liderat per un estudiant que fa de
gestor del projecte. Formem part del Laboratori de Robotica Submarina del Grup de
Recerca en Visié per Computador i Robotica de la UdG. http://vicorob.udg.es

Per que competir?

Per nosaltres, igual que per les nostres empreses, Europa constitueix el marc natural de
la nostra competéncia. Per competir a Europa cal dominar la tecnologia, cal demostrar
lideratge i emprenedoria, cal dominar els idiomes. Nosaltres volem demostrar que es pot
innovar i fer alta tecnologia des d’aqui. Volem demostrar que els nostres alumnes estan
preparats per afrontar el repte d’Europa sense complexos. Per qué competir? Per
guanyar!

La Missio

El repte consisteix en construir un robot submari que realitzi una missio predefinida de
forma autonoma sense la intervencié de cap persona. La missié que ha d’acomplir el
robot autbnom consta de 4 proves que s’han de realitzar en un temps limit de 15 minuts.
Les proves es poden realitzar en qualsevol ordre, exceptuant la prova n® 1 que
obligatoriament s’ha de fer la primera.



Prova n°® 1: Des del | Prova ne 2: | Prova ne 3: | Prova ne 4:

punt de llangament, | Localitzar Localitzar un | Localitzar el punt
avangar i passar a | visualment un | objectiu a mitja | de sortida (marcat
traves d'un portal | objectiu al fons de | profunditat i | acusticament) i
enfonsat sense | la piscina i deixar | envestir-lo amb el | emergir dins la zona
xocar-hi. anar un marcador el | vehicle. L'objectiu | establerta.

mes a prop | es pot detectar tant

possible. visualment com

acusticament.

El Robot

Per poder participar en la competicié cal que el robot sigui totalment autonom, és a dir,
ha de ser capag de dur a terme la missio sense intervencié humana. Per aquest motiu el
vehicle també haura de transportar les bateries i els ordinadors de control. A més, també
estara equipat amb:

= 4 propulsors

= Miniking Imaging Sonar

= Argonaut Doppler Velocity Log
= XSens MT-9

= Camera submarina

Per a desenvolupar el software que governara
el robot s’utilitzara:

= Kernel 2.6 de GNU/Linux + patch per a temps real RTAI
= CORBA-RT ACE/TAO

= Disseny UML amb Poseidon

= Simulaci6 "Hardware in the Loop™ amb Neptune

Com es pot col-laborar?

Tot el que una persona pot imaginar, altres podran fer-ho realitat...
Jules Verne.

Nosaltres hem imaginat un robot, vostés poden fer-ho realitat. Li demanem que la seva
empresa o entitat faci de patrocinador del nostre equip. Estem pensant en un
PATROCINI a 3 nivells:

= PRINCIPAL: Donara nom a I’equip. EI Robot i la Samarreta oficial agafaran el
seus colors.




s NORMAL.: EIl seu logotip apareixera al casc del robot, a la camisa oficial de
I’equip i a aquesta web.
= COL-LABORADOR: Apareixeran a la nostra plana web.

A totes les nostres declaracions al mitjans audiovisuals i escrits farem constar un
agraiment especial a tots els nostres patrocinadors. També els farem entrega d’un DVD
sobre el projecte aixi com un certificat de patrocini.

Pressupost

Descripcio Preu | Quantitat | Subtotal

Vol a Londres 300 |10 3.000

Habitacio Simple 117 | 10*5 5.850

Dietes 60 10*5 3.000

Total Viatge 10 membres 11.850
Mecanitzacions 3.000

Sistemes electronics 4.400

Sensors 4.300

Transport + Asseguranca 1.000

Total Construccio del Robot 12.700
Camisa oficial de I’equip  [40 |10 400
Edici6 del DVD 300
Edicié de triptics 300
Total Projecte SAUC-E 25.550




