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Abstracto:

Los robots de servicio implementados en entornos domésticos generalmente necesitan la capacidad de tratar objetos articulados, como puertas y
cajones, para cumplir con ciertas tareas de manipulacion movil. Sin embargo, esto requiere que los robots puedan percibir los modelos de
articulacion de dichos objetos. En este documento, presentamos un enfoque para detectar, rastrear y aprender modelos de articulacion para
puertas de armarios y cajones sin utilizar marcadores artificiales. Nuestro enfoque utiliza un enfoque altamente eficiente y basado en muestreo
para la deteccion de rectangulo en imagenes de profundidad obtenidas de un sistema estéreo activo desarrollado por nosotros mismos. El robot
puede usar los modelos generativos aprendidos para los objetos articulados para estimar su tipo de articulacién, su configuracion actual y hacer
predicciones sobre posibles configuraciones no observadas anteriormente. Presentamos experimentos llevados a cabo con datos reales obtenidos
de nuestro sistema estéreo activo. Los resultados demuestran que nuestra técnica es capaz de aprender modelos de articulacion precisos.
Ademas, proporcionamos un analisis de error detallado basado en los datos de la verdad del terreno obtenidos en un estudio de captura de

movimiento.
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