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

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

El proyecto desarrolla el sistema de control de
un robot cuadrúpedo multiservicio para tareas
de vigilancia autónoma en entornos simulados,
utilizando Gazebo y ROS 2. Integra sensores
avanzados como LiDAR y un control jerárquico
basado en PID para garantizar estabilidad y
precisión en la locomoción. La propuesta busca
superar las limitaciones humanas en vigilancia,
ofreciendo una solución tecnológica más segura
y eficiente. El diseño incluye: Integración de
sistemas de percepción con LiDAR.
Implementación de locomoción jerárquica con
CHAMP. Validación de trayectorias mediante
simulaciones en Gazebo. Este sistema mejora la
seguridad y autonomía en vigilancia,
reduciendo riesgos y adaptándose a diversos
entornos antes de considerar su
implementación física.

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

• El proyecto actual está limitado a
funcionar en terrenos estructurados; la
implementación de la dinámica completa
del sistema, junto con controladores más
avanzados, haría al robot más robusto
ante cambios en el terreno y ampliaría
significativamente sus aplicaciones
prácticas.

• Los controladores jerárquicos y PID
implementados proporcionaron movimientos
estables y precisos durante la locomoción.

• El proyecto demuestra que el sistema de
control diseñado para el robot cuadrúpedo
permite un patrullaje autónomo confiable en
entornos regulares, destacándose en la
detección de obstáculos y la evasión eficiente
utilizando sensores como LiDAR y técnicas de
SLAM.

Metodología

Inicio

Simulación 
y validación 
del sistema.

Resultados 
esperados.

Fin

• El control PID mantuvo oscilaciones controladas
durante la locomoción. Esto proporciona equilibrio y
precisión al robot en sus desplazamientos.

• El sistema generó mapas precisos en RViz,
optimizando la planificación y detección de
obstáculos. Esto garantiza mayor eficiencia en tareas
de vigilancia.

• El robot completó trayectorias simuladas evitando
colisiones y adaptándose a obstáculos. Esto valida
su capacidad para operar en entornos dinámicos.


