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1.2. Problemática y objetivos

1. Diseñar escenario virtual
2. Transferir el escenario virtual al escenario real
3. Interactuar con el escenario virtual
4. Visualizar los elementos del entorno
5. Algoritmos de apilamiento y asignación de cajas
6. Garantizar experiencia de trabajo satisfactoria
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2. Planteamiento del proyecto

1. Modelos de percepción del entorno
2. Algoritmo de apilamiento de cajas en el palé
3. Algoritmo de asignación de cajas a robot o humano
4. Movimiento del robot
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4.1. Objetivos alcanzados y no alcanzados

Para montar el escenario real a partir del virtual, será necesario:

1. Mejorar y calibrar los sistemas de visión artificial
2. Obtener imágenes de cámaras reales desde Unity
3. Conectar el sistema de ROS con el robot real
4. Controlar la herramienta del robot
5. Adaptar las posiciones a la longitud de esta herramienta
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4.2. Propuestas de mejora

1. Desarrollar videojuego interactivo
2. Mejorar algoritmo de apilamiento de cajas
3. Mejorar modelos de visión artificial
4. Analizar mejor la calidad de las soluciones obtenidas
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