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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

DISENO DE UN SISTEMA DE TELEOPERAC
HERMES

PROBLEMA

En la actualidad los robots autonomos son cada vez mas utilizados en multiples
aplicaciones, sin embargo, pueden sufrir atascos o choques debido a los puntos
ciegos que se dan con el uso de las camaras estandar o la irregularidad del terreno
donde se opera, que pueden impedir su funcionamiento normal, generando
riesgos de seguridad y aumentando la probabilidad de accidentes. Por ello existe la
necesidad de desarrollar sistemas teleoperados donde un usuario pueda conectarse
al robot de manera remota y mitigar estos incidentes de manera eficiente.

OBJETIVO GENERAL

Disenar un sistema de teleoperacion para el robot Hermes ubicado en Seul, Corea
del Sur, desde Guayaquil, Ecuador que incorpore sensores LiDAR y camaras de
profundidad. El sistema debe incluir una interfaz grafica para el operador y un
joystick de retroalimentacion haptica.

ION PARA EL ROBOT

PROPUESTA

" Realizar la programacion de la funcionalidad
del sistema utilizando ROS, incluyendo Ia
integracion con sensores LIiDAR y camaras de
profundidad
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RESULTADOS

" |nterfaz de usuario consolidando informacion de video, liDAR, velocidad y
posicion.

= Creacion de alarmas de proximidad y de vibracion a terrenos irregulares.

= Ubicacion del robot en el mapa del entorno del robot a tiempo real
utilizando SLAM.

= Ejecucion de pruebas exitosas en ambientes tanto simulados como fisicos.

" |ntegracion del joystick haptico disefiado con el ecosistema ROS.

Indicadores
-

=
Velocidad lineal actual: 0.21m

Velocidad angular actual: 0.14 rad/S

Alarma: Sin alarma.

CONCLUSIONES

= Se logro realizar la teleoperacion del robot Hermes utilizando una arquitectura
ROS en Ubuntu 20.04.

de software implementada en el framework

= Se realizé en colaboracion con la ESPOL y la universidad Sungkyunkwan (SKKU) de Corea, la teleoperacion del robot Hermes

ubicado en Corea del sur para la validacion de los datos en estado real.

= Se logréo implementar una interfaz de usuario muy completa, enriqueciendo la experiencia del operador y dando lugar a una

interaccion mas fluida y eficaz con robot.

" La implementacion de alarmas transmitidas mediante el joystick de retroalimentacion haptica, permiten un control mas

preciso del robot al mejorar el tiempo de reacciéon del usuario, mejorando de est
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a forma la seguridad operacional.
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