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La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Control y simulacion de un cuadrupedo en Ros2.

PROBLEMA

La vigilancia en entornos criticos, como
instalaciones industriales enfrenta
importantes limitaciones debido a
factores humanos como fatiga,
distraccion y pérdida de concentracion,
en turnos largos o nocturnos.

Estas debilidades comprometen
la seguridad al incrementar el
riesgo de incidentes, ya que los
guardias pueden no detectar
amenazas o anomalias a tiempo.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un sistema de simulacion y control para un robot cuadrupedo
multiservicio, capaz de realizar tareas de vigilancia en entornos regulares,
empleando el Robot Operating System (ROS).

PROPUESTA

El proyecto desarrolla el sistema de control de

un robot cuadrupedo multiservicio para tareas W
de vigilancia autobnoma en entornos simulados,

utilizando Gazebo y ROS 2. Integra sensores

avanzados como LiDAR y un control jerarquico

basado en PID para garantizar estabilidad y SR Simulacion Resultados
precision en la locomocidn. La propuesta busca Sy y validacion esperados
cuadriapedo. del sisterna P '

superar las limitaciones humanas en vigilancia,

ofreciendo una solucion tecnoldgica mas segura ‘
y eficiente. El diseno incluye: Integracion de

: ., : Diseno del sistema.
sistemas de percepcion con LIDAR.

Implementacién de locomocion jerarguica con i

CHAMP. Validacion de trayectorias mediante
simulaciones en Gazebo. Este sistema mejora la
seguridad y autonomia en vigilancia,
reduciendo riesgos y adaptandose a diversos
entornos antes de considerar su

implementacion fisica. L i

RESULTADOS
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* El control PID mantuvo oscilaciones controladas
durante la locomocion. Esto proporciona equilibrio y
precision al robot en sus desplazamientos.

* El sistema gener6 mapas precisos en RViz,
optimizando la planificacion vy deteccion de
obstaculos. Esto garantiza mayor eficiencia en tareas

* El robot completd trayectorias simuladas evitando
colisiones y adaptandose a obstaculos. Esto valida
su capacidad para operar en entornos dinamicos.

de vigilancia.
RECOMENDACIONES CONCLUSIONES
e E|l proyecto actual esta limitado a e Los controladores jerarquicos y PID

funcionar en terrenos estructurados; la implementados proporcionaron movimientos

implementacion de la dinamica completa estables y precisos durante la locomocion.

del sistema, junto con controladores mas e E| proyecto demuestra que el sistema de

avanzados, haria al robot mas robusto control disenado para el robot cuadrupedo

ante cambios en el terreno y ampliaria permite un patrullaje auténomo confiable en

significativamente SUS aplicaciones entornos regulares, destacandose en |Ia

practicas. deteccidn de obstaculos y la evasion eficiente
utilizando sensores como LiDAR y técnicas de
SLAM.
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