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1. Introduccion

Dentro del ambito de la Robdtica existe una cierta
resistencia a la utilizacion de las técnicas de la
Ingenieria del Software, a pesar de que éstas han
ido demostrando su utilidad para mejorar el
proceso de desarrollo software.

Sin  embargo, los sistemas roboticos
evolucionan a gran velocidad, incrementandose su
complejidad debido a la heterogeneidad en los
lenguajes utilizados, protocolos de comunicacion
de aplicaciones y subsistemas sensoriales,
sistemas operativos, plataformas middleware, etc.
Ademas, aparecen nuevas tecnologias a una
velocidad creciente que ocultan las capas de
software mas profundas. Todos estos factores
hacen que nuevos paradigmas de la Ingenieria del
Software, como el Desarrollo de Software Basado
en Componentes (DSBC) y el Desarrollo de
Software Dirigido por Modelos (DSDM), se
vayan abriendo paso dentro de la Robotica para
satisfacer expectativas que las tecnologias
anteriores no han conseguido satisfacer.

Este articulo describe nuestra experiencia
durante mas de quince afios en la utilizacion de la
Ingenieria del Software en el disefio de robots de
servicios. El proceso comenzé con la aplicacion
de la ingenieria de dominio y el uso de una
arquitectura de referencia, avanzo hacia el
desarrollo de un marco arquitectonico y el uso del
DSBC, y actualmente estd centrado en la
utilizaciéon del DSDM.

2. Historia de la aplicacion de la IS

Las primeras aplicaciones estaban dirigidas al
desarrollo de un conjunto de sistemas tele-
operados, especializados en operaciones de
mantenimiento en entornos estructurados, dentro

de centrales nucleares. Se desarrolld una
arquitectura para reutilizar modulos entre
aplicaciones, basada en el desarrollo de modulos
de control genéricos. Este modelo sirvio (y sigue
siendo valido) mientras se mantuvieron las
condiciones:  tele-operacion  pura, entornos
estructurados, herramientas especializadas, etc.

En la segunda época hubo que desarrollar
robots para limpieza de cascos de buques. En este
caso nos encontramos con entornos no
estructurados, tareas parcialmente definidas,
sistemas semi-automatizados, etc. El reto fue
encontrar una solucion para reutilizar codigo en
aplicaciones con  diferentes  arquitecturas,
adoptandose el DSBC. Se definié6 un marco de
desarrollo (Arquitectura de Control de Robots de
Servicio Teleoperados, ACRoSeT) que define los
componentes tipicos de cualquier aplicacion
robotica, sus interfaces y mecanismos de
interaccion tipicos, todo ello independientemente
de la arquitectura en la que se incluyan.

El problema que surgi6 durante esta etapa fue
que llevar a la practica el marco de desarrollo
ACRoSeT implicaba un esfuerzo muy importante
de programacion, que debia ser repetido cuando se
cambiaba de plataforma o lenguaje. Era necesario
automatizar, al menos parcialmente, la generacion
del codigo de los componentes. Para conseguir
este ultimo objetivo se adopté el DSDM y se
defini6 3-View Component MetaModel (V3CMM).

Este articulo ha presentado ejemplos que
demuestran la viabilidad de la aplicacion de
diversas técnicas de la Ingeniera del Software en
aplicaciones industriales reales, aunque haciendo
uso de herramientas académicas que no pueden
ser aceptadas por la industria. Nuestra experiencia
dice que la Ingenieria del Software ha hecho
contribuciones decisivas para mejorar la calidad
de las aplicaciones y para reducir el esfuerzo de
desarrollo de las mismas.
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