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Prefacio



La operación de rescates en desastres es un suceso de importancia social, en el cual agentes con diferentes características interactúan con un fin específico: salvar vidas. Las condiciones a las cuales se enfrentan estos agentes son desconocidas y, en muchos casos, son ambientes devastados, que disminuyen los factores de seguridad y aumentan el riesgo; ponen en peligro su integridad y disminuyen la posibilidad de éxito en los rescates.


Así es como el Grupo de Investigación en Robótica Móvil Autónoma (Roma), el Grupo de Investigación en Control Electrónico (Gice) y el Grupo de Investigación de Sistemas Digitales Inteligentes (Digiti) presentan como solución el desarrollo de un sistema multiagente mediante la implementación de algoritmos cooperativos, aprendizaje por refuerzo basado en emociones humanas y sistemas bioinspirados, que permita obtener un equipo de rescate urbano que facilite las operaciones en la atención de emergencias.


El objetivo final del proyecto es presentar la prueba de alternativas de robótica cooperativa en el rescate de víctimas en zonas colapsadas simuladas. Esto con el fin de ofrecer más oportunidades de vida en este tipo de siniestros. Además, se presenta el estudio de sistemas de control autónomo, para lo cual se toma como base algoritmos existentes de control bioinspirado e implementando uno de ellos a una plataforma robótica comercial.


Este libro está conformado por 8 capítulos que estructuran la información que fue relevante para el desarrollo del proyecto de investigación. En el capítulo 1 se expone una revisión bibliográfica relacionada con los equipos de búsqueda y rescate urbano; técnicas de búsqueda y la inclusión de la robótica en las tareas de rescate. En el capítulo 2 se presenta una descripción detallada de las plataformas robóticas que se implementaron, las llamadas Labview Robotics Sbrio Starter Kit 2.0 (DaNI) de la empresa National Instruments. En el capítulo 3 se da a conocer el estudio de todos los sensores que se implementaron en la plataforma, así como los algoritmos de función sensorial que se efectuaron. En el capítulo 4 se documenta sobre el algoritmo sobre los algoritmos que se probaron para la navegación de las plataformas y se hace énfasis en el algoritmo de calma como principal sistema para la corrección de errores de desplazamientos. En el capítulo 5 se muestran varias técnicas de visión artificial empleadas para la orientación de la plataforma y la evasión de obstáculos. En el capítulo 6 se expone el control de la plataforma robótica basado en emociones. En el capítulo 7 se hace un planteamiento del protocolo de comunicaciones que se implementó en el equipo Multirobot y, finalmente, en el capítulo 8 se muestra el sistema Multirobot cooperativo.





Búsqueda y rescate urbano



Salvar vidas humanas durante una catástrofe (terremotos, explosiones, colapsos estructurales, etc.) resulta ser la tarea primordial de los equipos de búsqueda y rescate urbano (USAR, por sus siglas en inglés [Urban Search and Rescue Robotics]). Para este fin, cuentan con un recurso humano y animal especializado en labores de búsqueda, localización y rescate de víctimas.


Cuando las condiciones a las que se enfrentan exigen una mayor precisión y rapidez, es necesario contar con un recurso adicional, ya que no se sabe a qué se pueda enfrentar el equipo de rescate. En este punto, la robótica se presenta como una herramienta de ayuda y soporte para mejorar las condiciones del equipo USAR.


En este capítulo se presenta una recopilación de la revisión bibliográfica relacionada con los equipos de búsqueda y rescate urbano; técnicas de búsqueda y la inclusión de la robótica en las tareas de rescate.



Equipos de búsqueda y rescate urbano



El término USAR involucra todo lo relacionado con el rescate de una o más víctimas de una zona colapsada, que por lo general es una estructura artificial creada por el hombre con materiales como acero, hierro, concreto, vidrio, etc. Dentro de los factores que caracterizan a una zona colapsada están que no existe un gran rango de visibilidad, hay poca presencia de luz, altos índices de polvo y gases condensados y fuga de elementos gaseosos que se constituyen como altamente riesgosos para el ser humano.


Los equipos de búsqueda y rescate son agrupaciones de personas que se encargan de localizar, retirar y prestar asistencia a personas que estén en peligro en la escena de un evento adverso. Estos tienen un jefe de búsqueda y un jefe de rescate, ya que cada una de estas actividades requieren de diferentes habilidades y, para ello, siempre se debe designar al más capacitado en cada una de las especialidades [1].


Cada equipo USAR está compuesto de 2 grupos, cada uno de 31 personas, 4 canes y equipo especializado. Las tareas que se ejecutan en un equipo de esta clase se dividen en 4 especialidades:


• Búsqueda. El objetivo de esta tarea es buscar y localizar la víctima que está atrapada en la zona colapsada.


• Rescate. En esta, el equipo se encarga de sacar a la víctima del lugar en riesgo lo más rápido posible.


• Técnico. Las labores que se ejecutan en esta especialidad radican básicamente en el estudio de las zonas, los caminos óptimos y menos riesgosos y la elaboración de las estrategias de búsqueda y rescate.


• Médico. Las tareas que se ejecutan están enfocadas en la prestación de apoyo médico tanto a las víctimas como al equipo USAR, prestando primeros auxilios y la atención en primer grado para la estabilización y el posterior tratamiento especializado.


Según la Federal Emergency Management Agency (Fema), los integrantes de un equipo USAR deben [1]:


• Estar atentos ante cualquier emergencia y, una vez informados de la existencia de alguna, acudir de manera inmediata como el primer equipo especializado que se presenta en la zona.


• Una vez situados en la zona de desastre, obtener la asesoría de un experto sobre las condiciones estructurales actuales de la zona, esto con el fin de evitar entradas imprudentes y que puedan poner en riesgo la vida del rescatista.


• Llevar a cabo las tareas de búsqueda con la ayuda de un equipo electrónico que sirva de soporte para mejorar las habilidades de detección de víctimas.


• Si la víctima se encuentra rodeada de estructuras arruinadas, el rescatista está en la capacidad de adecuar la zona para empezar con el proceso de rescate.


• Si hace parte del equipo médico, el integrante debe ser una persona creativa y serena con capacidad de actuar tan rápido como la situación lo amerite, sin llegar a caer en errores de precisión en el procedimiento médico, ya que de ser así la víctima no podría sobrevivir al accidente.


• El integrante de un equipo de rescate nunca debe poner en riesgo su vida por tratar de rescatar a una víctima, ya que esto lo único que generaría sería más confusión y una posible víctima más.
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