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Formulación del Problema



Objetivo General

 Implementar un esquema de tele-operación para un robot

manipulador móvil maniobrado a través de dispositivos hápticos, para

incrementar la transparencia del sitio remoto, a través de entornos de

realidad virtual y realidad aumentada, en el sitio local.



Objetivos Específicos

 Implementar en el sitio local una interfaz de realidad virtual y

realidad aumentada.

 Proponer un algoritmo de control en lazo cerrado que permita

manipular el extremo operativo del manipulador móvil a través de del

dispositivo háptico.

 Evaluar experimentalmente el esquema de tele-operación propuesto

sobre el robot construido en el proyecto de investigación “Tele-

Operación Bilateral Cooperativo de Múltiples Manipuladores Móviles”,

ganador de la IX convocatoria de CEDIA-CEPRA 2015, en el cual la

Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE Extensión Latacunga lidera

la coordinación del mismo.



Esquema de tele-operación
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Pruebas en Realidad Virtual y 

Realidad Aumentada



Conclusiones

 La implementación de un esquema de tele-operación para un robot
manipulador móvil maniobrado a través de dispositivos hápticos,
incrementa la transparencia del sitio remoto, a través de entornos de
realidad virtual y realidad aumentada, en el sitio local.

 Para incrementar la transparencia del esquema de tele-operación
propuesto se implementó un sistema de fuerzas háptico y una interfaz
3D humano robot; la cual muestra un entorno en realidad virtual que
permite ver el modelo 3D del manipulador y un video streaming en
miniatura del extremo operativo del robot, mientras que en realidad
aumentada se muestra el video streaming en pantalla completa y en
una esquina el modelo 3D del manipulador móvil.



Conclusiones

 Los resultados experimentales muestran la factibilidad y el buen
desempeño del esquema de tele-operación propuesto para realizar tareas
complejas en un entorno remoto con un robot manipulador móvil
utilizando dos modos de operación: de locomoción , en el cual el
operador humano controla el manipulador móvil enviando comandos de
velocidad al extremo operativo del robot; y de manipulación, en el cual
el operador humano controla el brazo robótico enviando comandos de
posición al extremo operativo.

 El trabajo en equipo con investigadores de varias instituciones y
especialidades técnicas genera resultados más impactantes que al
trabajar sin un marco colaborativo, como lo demuestran la ejecución de
un macro proyecto multidisciplinario y la publicación de 3 artículos
académicos.
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