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Se requiere que la plataforma del robot MADAR tenga la
capacidad de navegar de forma autónoma en el
laboratorio (Figura 1).

Desarrollar un sistema de control de la base móvil del
robot MADAR que permita la localización y navegación.

• El modelado de las ruedas omnidireccionales de la
base del robot MADAR para su implementación en
simulaciones dinámicas en gazebo, se ha realizado de
forma exitosa.

• Se ha logrado el desarrollo de la simulación dinámica
en gazebo para estimar los movimientos del robot.

El plan para dotar a la plataforma MADAR de la capacidad
de navegación autónoma en un entorno de laboratorio,
considerando obstáculos potenciales en tiempo real, se
presenta en la Figura 2. La solución de desarrollo se ha
dividido en cuatro componentes clave, que son los
siguientes:

1. Simulación dinámica: Crear un modelo del robot en
gazebo.

2. Simulación del control: Desarrollar un modelo
cinemático y probarlo en la simulación dinámica.

3. Simulación de la navegación: A través de sensores
simulados, implementar algoritmos que permitan la
navegación autónoma.

4. Plataforma real: implementar algoritmos de la
simulación dinámica en el robot real.

• Modelo dinámico del MADAR en gazebo.
Se género un modelo para la simulación dinámica del
MADAR, donde se tiene en cuenta los sensores y
controladores de las articulaciones, permitiendo una
representación precisa y realista del robot.

• Control de plataforma.
Se puede controlar la plataforma por medio de mensajes
de ROS.

• Localización y mapeo simultáneos en el laboratorio.
Se desarrollo un paquete en ROS que permite la
localización y mapeo simultáneos usando los sensores
LIDAR que tiene la plataforma.

• Navegación autónoma dentro del laboratorio.
Se creo un paquete en el que se realiza la comunicación
con los sensores y drivers del MADAR con la finalidad de
realizar planificación de rutas y navegar hacia puntos de
interés de forma autónoma (Figura 3).

• Se consiguió la creación de librerías y paquetes en ROS
para el control de la plataforma real y simulada del
robot.

• La plataforma puede llevar a cabo una navegación
autónoma hacia un espacio de trabajo en el
laboratorio, evitando obstáculos de manera dinámica.

Figura 1: Robot MADAR.

Figura 3: Prueba de navegación en el laboratorio.

Figura 2: Plan de desarrollo del proyecto
contemplando pasos para simulación y robot físico.
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