Composicit de I'equ]

* 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.

PUENESISAUG-EZ

SAUC-E és lacronim de Student Autonomous
Underwater Challenge - Europe que significa
desafiament en autonomia submarina per a

| estudiants europeus. SAUC-E és una competicio

entre estudiants europeus per fomentar la investigacio
i desenvolupament en tecnologia submarina. SAUC-E

b
1‘?@ompeticié de Robots
Submhri.rlls per a Estudiants
SEUNOPEUSES

* Formem part del Grup de Recerca en Visi6 per tambeé fomenta la emprenedoria, i la competicié dintre |
Computador i Robotica e la UdG. http://vicorob.udg.es d'Europa.
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» Construir un robot submari que realitzi una missio
predefinida de forma autonoma sense la intervencio
" de cap persona.

+El Robot ha de transportar les seves propies &
| bateries, els ordinadors de control i els sensors |
necessaris per a dur a terme la missic. e Cranfieldme '
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* Demostrar que aqui també es pot fer alta tecnologia. : - = . - p!

» Demostrar que els nostres estudis estan a nivell
europeul.

http://www.dstl.gov.uk/technology._transfer/sauce/index.htm

» Demostrar que som emprenedors

/A \VICOROB ": o

La seva empresa o entitat pot fer de sponsor del F Camputer Visien and Robatics
nostre equip. Per a fer-ho pot contribuir de dues

maneres diferents, cedint o donant material que [ El seu El seu
necessitem o bé contribuint economicament. A Logo aqui ' Logo aqui
canvi, nosaltres inclourem el seu logotip en el casc del - :

robot, a la samarreta oficial del nostre equip i a la -4
plana web oficial del projecte. A més inclourem un El seu El seu
agraiment especial a totes les nostres declaracions Logo aqui Logo aqui
als mitjans de comunicacio.



http://vicorob.udg.es/
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La MissIo ElFRekot El Magurnari

+ 586 PC104
* PIlI Mini-ITX
* Ethernet 100 Mb

Ib 1. Sortir del punt de llangament »
2. Travessar, sense xocar, un requadre de PVC 7~ Motors de El Programari
i iectiu Si iti i = CC amb -

% kl‘;f/ae'g;?:::; g%ﬁft:;;g‘;‘;ﬁ;"'“a PRI e 2% . KCernel 2.6 de GNUILinux.

4. Localitzar una creu situada al fons. Aproximar- SENSORS: == * Patch per temps real de RTAI.
se i deixar caure una peca el mes a prop 5 Mesures » CORBA-RT ACE/TAO.
possible ' " , * Velocitat P :

5. Localitzar la zona d’emersi6 (marcada : i‘.l ' QN &7 Dissely L TR
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i Proxifitat = * Simulaci6 Hardware in the Loop amb |
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acUsticament) i sortir a superficie dintre de la ! \ SO clocime et Undeniaiey + Pressio

-~ NEPTUNE.
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Espai reservat per a la publicitat



http://www.rtai.org/index.php
http://www.realtimelinuxfoundation.org/misc/rttux.html
http://www.cs.wustl.edu/~schmidt/TAO-creed.html
http://vicorob.udg.es/fitxers/demos/imatge/NEPTUNE_screen.jpg

