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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Diseno de Robot Cuadrupedo para la Educacion STEAM

PROBLEMA

En los primeros niveles de las carreras de ingenieria se utilizan pocos recursos practicos, a pesar de que estudios han
demostrado que estos pueden facilitar el aprendizaje de los conceptos tedricos estudiados. Un excelente recurso son los robots
educativos, pero son costosos y limitan su uso a la ensenanza de la programacion. Entre los diferentes tipos de robots los
cuadrupedos al ser mas complejos permiten abordar una mayor cantidad de temas educativos. Por esta razon, universidades de
renombre como Stanford y MIT apuestan por su uso.

OBJETIVO GENERAL

Disenar un robot cuadrupedo que sirva como una herramienta didactica y asequible para la compresion de conceptos teoricos
estudiados en los primeros niveles de las carreras de ingenieria.

PROPUESTA

 Se propone el diseno de un robot cuadrupedo
con doce grados de libertad.

 El tipo de manufactura debe garantizar que el
robot sea asequible y facilmente replicable.

* Proporcionar un entorno virtual donde el
estudiante pueda realizar pruebas y ajustes al
robot simulado de forma segura.

* Elaborar manuales que faciliten |la aceptacion y
uso del robot en entornos educativos.

RESULTADOS

 Diseno mecanico funcional en cuanto a
movimiento Yy estructuralmente
resistente ademas de adecuado para su
facil replicacion y adaptacion a entorno
educativo.

 El manual de usuario y planos incluyen
instrucciones  detalladas para el
ensamblaje de partes mecanicas,
respaldadas por simulaciones en video,
ademas de explotados de partes del
ensamble que son criticos.

Usuario

MANUAL
|

* Robot simulado en Isaac Sim integrado
con ROS2 Humble. Tres modos de
operacion  programados:  balanceo,
caminata y trote. Ademas, se
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CONCLUSIONES

 Se diseno un robot cuadrupedo educativo con estructura modular de PLA y extremidades de TPU para mayor estabilidad y
durabilidad. La distribucion eficiente de servomotores y el sistema de transmision optimizan su movimiento, logrando un
diseno ligero, preciso y adecuado para entornos educativos.

e Lasimulacion en Isaac Sim, integrada con ROS 2 Humble, es una herramienta poderosa que permite a los estudiantes realizar
pruebas y ajustes de manera segura antes de implementar sus algoritmos en el robot fisico.

* La plataforma robodtica es compatible con las tecnologias empleadas en los primeros niveles de ingenieria, lo que favorece su
adopcion. Ademas, incluye manuales detallados que abarcan desde el ensamblaje del robot hasta una guia completa para su
simulacion, lo que facilita su uso.
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