o . .
en OL Facultad de Ingenieria en Daniel Pallazhco Brya.n Briones
p Mecanica y Ciencias de la Produccién cdpallaz@espol.edu.ec bcbrione@espol.edu.ec

Francisco Yumbla
fryumbla@espol.edu.ec

Diseno de sistema robotico movil-manipulador para identificacion
y clasificacion de objetos riesgosos en entornos infantiles.

PROBLEMA

Durante la infancia es comun explorar el entorno llevandose objetos a la boca, elevando el riesgo de asfixia e
infecciones. Ademas, la supervision humana suele ser insuficiente en areas con muchos ninos debido a la inevitable
existencia de puntos ciegos.

OBJETIVO GENERAL

Disefiar un sistema robotico movil-manipulador capaz de identificar y clasificar objetos mediante vision artificial para la
prevencion de riesgos en entornos infantiles.

PROPUESTA

Se propone el diseio de un robot manipulador movil capaz de identificar objetos con alto riesgo de ingesta
mediante vision artificial. Al detectar una amenaza, el sistema navega autbnomamente hacia el objetivo y lo retira
utilizando un brazo robético. Este ciclo se ejecuta de forma iterativa hasta despejar por completo el area de trabajo,
garantizando un entorno seguro para los infantes.
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Figura 1. Diagrama de funcionamiento Figura 2. Modelo propuesto

RESULTADOS

* Obtencion exitosa de coordenadas espaciales (X, Y, Z) de los objetivos.
« Aproximacion autonoma precisa, logrando un margen operativo de 10 cm exactos para la manipulacion.
 Validacion del ciclo continuo de trabajo (exploracion, recoleccion y retorno automatico al punto inicial).

CONCLUSIONES

« Se logro conformar un sistema movil-manipulador funcional acoplando exitosamente un brazo robdético impreso en
3D al chasis Rosmaster X3, respaldado por un diseno electronico que garantiza la correcta distribucion de cargas y
la autonomia operativa.

« El sistema de vision artificial implementado es altamente efectivo para identificar elementos de riesgo en el entorno
de prueba, logrando estimar con precision sus coordenadas espaciales exactas (X, Y, 2).

« Se valido satisfactoriamente la arquitectura de control, permitiendo al robot planificar y ejecutar trayectorias estables
hacia los objetos detectados.

» El sistema logro realizar la tarea de aproximacion coordinada, posicionandose de manera exacta a 10 cm del
objetivo y retornando a su punto inicial de forma ciclica y autbnoma.
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