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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Diseno e Implementacion de Control de Movimiento Estable en
un Robot Cuadrupedo Basado en ROS2

PROBLEMA

En la industria, hay ambientes donde enviar a humanos implica riesgos
extremos: minas, plantas quimicas, zonas de desastre. Los robots cuadrupedos
ofrecen una solucion, pero su control y adaptabilidad en estos entornos sigue
siendo un desafio técnico.

OBJETIVO GENERAL

Disenar e implementar un sistema de control de movimiento estable para un
robot cuadrupedo basado en ROS2, que pueda desplazarse de manera precisa
en entornos industriales complejos bajo la supervision de un operador.

PROPUESTA

SISTEMA  Sistema de control avanzado para robots
cuadrupedos que permite navegacion precisa,
estabilidad en terrenos irregulares, y facil
integracion con herramientas industriales
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e Se implementd de manera exitosa un sistema de
control de movimiento estable para robot
cuadrupedo basado en ROS2, cumpliendo con el
objetivo de navegacion precisa en entornos
industriales complejos.

 E| desarrollo de entornos de simulacion permite una
capacitacion y validacion segura de los movimientos
del robot antes de su implementacion en escenarios
reales de riesgo.

* La integracion de multiples interfaces de control
(aplicacion de escritorio y DUALSHOCK 4) proporciona
versatilidad en la operacion del robot, adaptandose a
diferentes necesidades del operador.
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