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1. Introduccioén

La localizacién de un robot movil no es un problema trivial; el robot debe
saber dénde esta y a su vez el supervisor de dicho robot necesita conocer su

localizacion.

Este proyecto iba a centrase en la localizacién de robots moviles, pero
se penso que se podria ampliar la aplicabilidad del proyecto no restringiéndolo
a la localizacion de robots, puesto que también podria servir para la
localizacion de flotas de vehiculos, viajeros o incluso en un futuro servir como
servidor de los denominados “MOTES” (red de sensores de bajo coste que

envian diversa informacion a un computador).

Finalmente no restringiremos el sistema Unicamente a la localizacion de
robots, por lo que hemos de pensar en algun tipo de dispositivo de
computacion mas general, que nos permita su localizacion. El tipo de
dispositivo escogido sera la PDA, la cual podremos afiadir a un robot dando asi
soporte a la concepcion inicial del proyecto. Se ha elegido la PDA debido sobre

todo a su gran capacidad de conectividad a equipos (Bluetooth, IrDA, WiFi...).

La PDA debe ser capaz de enviar los diversos datos a un servidor a
través de Internet, de manera que estos datos sean accesibles en todo

momento a través de Internet.

Creemos necesario no restringir el uso del proyecto Unicamente a la
localizacion GPS, sino que nos interesara que ademas de datos relativos a la
localizacion GPS, las PDAs puedan enviar otro tipo de datos, como

temperatura o velocidad.
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Es por esto que este proyecto quedaria mejor definido como un servidor
para la recepcion de datos procedentes de dispositivos distribuidos basados en
PDAs.
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2. Objetivos

A continuacion se sefialan los principales objetivos de este proyecto:

Se desea que una serie de dispositivos moviles sean capaces de
enviar datos de diversos tipos a un servidor, teniendo en cuenta
las restricciones impuestas por la tecnologia usada, de manera

que el servidor pueda proporcionar un sistema de consultas fiable.

Puesto que el dispositivo movil no siempre podra tener una
conexion fiable con el servidor se debe desarrollar una politica de
conexion que permita tanto al cliente como al servidor la
comunicaciéon determinando el comportamiento de ambos en caso

de que esa comunicacion se interrumpa abruptamente.

Relacionado con esto, se debe definir también un protocolo de
suscripcion para que el dispositivo envie los datos que determine
el tipo de suscripcion realizada y también un protocolo de envio y
recepcion entre cliente y servidor para permitir el envio de los
datos. Para lo cual se pretende que el proyecto incluya dos

politicas de comunicacion:

» Envio — recepcion: siendo el dispositivo el que debido a

su configuracién envia los datos al servidor.

» Polling: siendo el servidor el que realice peticiones a un

dispositivo concreto.

Se desea plantear también una definicion previa de la
especificacion del proyecto de la parte del cliente, para facilitar el
desarrollo del mismo reduciendo el tiempo de desarrollo al estar
previamente definidos los protocolos de suscripcion y de envio y

recepcion.

Para el sistema de consultas en el servidor se debe desarrollar

una aplicacién web que nos permita gestionar estos datos.

Jesls Sanchez Varas 3 Universidad de Salamanca. 2007



Sistema para la localizacién basada en GPS de un sistema multirobot Resumen del proyecto

e Ademas se debe definir una politica de seguridad para esta
aplicacion web, de manera que el acceso a la misma y la gestion

de su contenido esté restringido.

e También se pretende que la Interfaz de la aplicacion web sea lo
mas flexible posible, permitiendo al administrador de la misma

modificarla y adaptarla lo maximo posible.

e Se pretende también que el proyecto sirva también para el
aprendizaje, ya que permitira profundizar en el proceso de
desarrollo completo de un sistema software, asi como para
ampliar el conocimiento de los lenguajes y herramientas

necesarios para realizarlos como pueden ser Java o Struts.
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3. Aspectos relevantes del desarrollo

El objetivo principal es la implementacion de una aplicacion web que
permita el acceso a los datos obtenidos por las distintas PDAs, de manera
independiente al tipo de datos que la PDA deba enviar.

Ademas se ha desarrollado una aplicacion independiente encargada de

la recepcion de los datos procedentes de las PDAs.

La siguiente figura muestra el esquema global del proyecto.

Lisuario de la aplicacion web

= 4

Consulta web

E’II
=
g

Envio de datos
Intermet

PDA

Aplicadaon Java
para la adquisicion de datos

Figura 1 - Esquema global del proyecto
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3.1. Adquisicion distribuida de datos

La comunicacion con las distintas PDAs que enviardn sus datos al
servidor todavia no ha sido definida completamente, por lo que era necesario el
disefio de un sistema de recogida de datos.

El sistema recibira los datos a través de un socket, creando para cada

PDA que se conecte un hilo de ejecucién que atienda ese socket.

Debido a que las distintas PDA no estaran siempre conectadas, se ha
pensado que la mejor manera de implementar la comunicacion, seria que cada
PDA que se conecte, envie al servidor un mensaje a través de socket,
indicando su nombre de dispositivo, contrasefia y un numero de puerto a través

del cual la PDA podré recoger eventuales requerimientos por parte del servidor.

De esta manera, en el servidor se modificara la tabla de dispositivos,
indicando que la PDA esta conectada, determinando asi que esta PDA podra
recibir peticiones.

Una vez conectada, la PDA dependiendo de la configuracion interna del
dispositivo, tendra que enviar cada cierto tiempo una serie de datos al servidor.
Cuando esto ocurra, la PDA enviar4d a través del socket su nombre de
dispositivo, contrasefia, tipo de datos que envia y los datos que desea enviar.
El servidor recibira la peticion y modificara la tabla de informacion de la base de

datos, quedando accesible esta informacion a través de la aplicacion web.

Por dltimo cuando la PDA se desconecte, 0 exista algun problema con la
conexion, el servidor modificara la tabla de dispositivos indicando que la PDA

ha dejado de ser accesible.
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Una altima opcién seria que desde el servidor se deseara configurar una
pda para que envie un tipo de datos cada cierto tiempo. Esta configuracion se
podra realizar a través de la aplicacibn web de manera que se enviara un

mensaje con la nueva configuracion a la pda conectada.

No obstante, puesto que este sistema de comunicacién podria
modificarse en un futuro, se adjunta el cdédigo fuente de esta aplicacion
temporal (tanto de la parte del servidor como de la parte cliente de la PDA),

para hacer mas comprensible su funcionamiento.

Para que implementar este sistema de adquisicion de datos, se ha
implementado una pequefia aplicacion Java, que permite recoger los datos
enviados por la PDA cliente, y guardar esta informacion en la base de datos
instalada en el servidor. Por tanto la aplicacion web sélo tendra que tener en
cuenta los datos guardados en la base de datos y no dependera de la
implementacion del método de recogida de datos del servidor para ofrecer su

funcionalidad.

Puesto que la aplicacion web, permite que los usuarios pidan datos a
sus PDAs que estén conectadas, si se modifica el sistema de comunicacion

habria que modificar algunas de las clases de la misma.

3.2. Interfaz flexible

Ya que deseamos que los tipos de datos enviados por la PDA sean
dispares, se ha disefiado la base de datos de manera que exista una Unica
tabla donde se inserte la informacion proveniente de la PDA, y otra tabla con
definiciones de tipos de datos, de manera que tanto el programa de
transferencia de datos entre PDA y servidor, como la aplicacién web para la
consulta de estos sean capaces de realizar su funcion independientemente del

tipo de datos y su significado.
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Ademas, la aplicacién web debe ofrecer distinta funcionalidad al usuario
dependiendo del tipo de usuario que acceda a la aplicacion, es decir

necesitamos implementar un sistema de perfiles.

No obstante, no nos interesaban unos perfiles estaticos, que estuvieran
predefinidos por el desarrollador del sistema, si no unos perfiles dinamicos que

pudieran evolucionar con las necesidades de uso de la aplicacion.

Con este fin, los perfiles quedan determinados por una serie de tablas en
la base de datos, de manera que con una sencilla modificacion de estas tablas
(modificacion que puede ser realizada a través de la propia aplicaciéon web)
podamos cambiar las caracteristicas de cada perfil.
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4. Conclusiones y lineas de trabajo futuro

4.1. Conclusiones

La principal aportacion que se ha obtenido en la realizacion de este
Proyecto es el desarrollo completo de un servicio que permite la gestion de
datos de distintos dispositivos (PDAs) sin tener acceso fisico a estos
dispositivos y de manera independiente al tipo de datos, desarrollando para ello

un sistema de adquisicion de datos y una aplicacion web.

Para la consecucién de este proyecto ha sido necesaria la resolucion de
diversos problemas y la eleccion de diversas tecnologias y herramientas.

La eleccion de la tecnologia Java ha demostrado ser un acierto debido a
su eficacia y versatilidad. Ademas, de la gran cantidad de recursos y

documentacién relacionada, especialmente en Internet.

Por otra parte se eligié struts como herramienta para el soporte de la
estructura web. Si bien, una parte importante del desarrollo de este proyecto ha
sido utilizada para el aprendizaje de struts, después gracias al uso de struts
hemos conseguido reducir el tiempo de implementacion y la complejidad de la
aplicacion. Ademas el uso de struts estd actualmente muy extendido, y hay
gran cantidad de documentacion relacionada y extensiones que facilitan la
tarea de desarrollo.
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4.2. Lineas de trabajo futuras

Todo proyecto es susceptible de ser mejorado. Para la mejora de este

proyecto proponemos las siguientes lineas de trabajo:

e Analizar el sistema actual de comunicaciéon con las PDAs y
desarrollar, en caso de que se estime oportuno un nuevo sistema

de adquisicion de datos de las PDAs.

e Implementacion de nuevos modulos para la aplicaciébn web como
pueden ser: médulos de descarga y subida de ficheros al servidor,
mddulos para la visualizacion de datos de forma grafica (mapas,

termometros, etc) para cada tipo de datos, etc.
e Reuvision y mejora de la seguridad.

e Comprobaciéon de la exactitud de los datos enviados por los
distintos dispositivos.

e Analizar que componentes podrian servir en la implementacién de
un sistema de MOTES.
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