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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Teleoperacion semi-inmersiva de brazo robotico mediante
realidad virtual y estimacion de pose 6D

PROBLEMA

La manipulacion dentro de entornos industriales peligrosos expone al operador
a riesgos durante tareas que exigen precision y control. Aunque la robdtica
reduce esta exposicion, la intervencion humana sigue siendo necesaria y las
interfaces de control tradicionales ofrecen una percepcion limitada del entorno
real. Esto compromete la precision y la seguridad de |la manipulacion remota.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un sistema de tele operacion mediante realidad virtual para el
control de un brazo robdtico tanto en su entorno virtual como fisico para la
integracion de una manipulacion remota de objetos.
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RESULTADOS

e Se implementd un sistema de teleoperacion en
realidad virtual para el control de un brazo
robotico.

* |Integracion del sistema de percepcion para la
estimacion de la pose 6D del objeto.

e Sincronizacion entre el entorno virtual y fisico.

* Validacion de la manipulacion remota de objetos.

e Reduccion de l|a exposicion del operador a
entornos industriales peligrosos.

El sistema desarrollado demuestra que es posible integrar percepcion visual, entorno virtual inmersivo y ejecucion robodtica
fisica en una arquitectura coherente, permitiendo la teleoperacion de un manipulador de manera intuitiva y funcional.

El uso de realidad virtual como interfaz de interaccion mejora la comprension espacial del usuario, facilitando la definicion de
objetivos de manipulacion sin necesidad de conocimientos técnicos avanzados en robodtica.

La validacion experimental en un entorno fisico real confirma que las acciones definidas en el entorno virtual pueden ser
ejecutadas de forma consistente por el manipulador robodtico, cerrando exitosamente el ciclo percepcion—decision—accion.

TRABAJO DECENTE INDUSTRIA,
Y CRECIMIENTO INNOVACION E
ECONOMICO INFRAESTRUCTURA

ING E-3008 L Facultad de Ingenieria en
Céd/go Proyecto m P O Mecanica y Ciencias de la Produccién



mailto:antepigu@espol.edu.ec
mailto:diromano@espol.edu.ec

	Diapositiva 1

