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La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Desarrollo y Diseno de un sistema de gestion y control de entrega de
paquetes en entornos interiores para un robot movil de servicio

PROBLEMA

En Ecuador, |la falta de innovacion en el sector de servicios genera
una pérdida de eficiencia y competitividad. Segun el Banco Central
del Ecuador, el sector de servicios representa el 62,3% del PIB en
2023, la escasa implementacion de robots de servicio se atribuye a
limitaciones de mantenimiento y costos. Abordar este problema es
crucial para mejorar la eficiencia operativa, impulsar la economia y
asegurar la relevancia global del sector.

OBIJETIVO GENERAL

Disenar, controlar y programar un robot auténomo de servicio con
sistema de deteccion de obstaculos y odometria preconfigurada
para la gestion y entrega de paquetes en entornos cerrados.
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RESULTADOS
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El robot logro evitar
obstaculos en
movimientos con una
alta velocidad de
reaccion.

Como se puede observar en
la grafica obtenida, el robot
cambid correctamente |a
velocidad de las ruedas de O
a 05 rad/s cuando se
presentdé un  obstaculo
dinamico.

CONCLUSIONES

 Se diseno la estructura y funcionamiento de un sistema de entrega de paquetes en espacios cerrados
el cual se implementd en un robot de servicio, este sistema permitido el correcto movimiento
autonomo entre mesas y la posibilidad de esquivar obstaculos dinamicos con una velocidad de
respuesta de 1 segundo o menos.

 Se programaron dos situaciones de funcionamiento, el escenario numero uno en el cual el robot creo
mapas 2D con alta resolucion y el escenario dos en el cual se utilizaron estos mapas preestablecidos y
técnicas de SLAM para el movimiento auténomo.

* Se realizé un analisis de costos el cual determind que la construccion de este robot es de $2627,55 vy
entra dentro del rango permisible y rentable comparado con precios de entre $S3000 y S6000.
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