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Objetivo General

• Modelar y proponer un esquema de control avanzado para la ejecución de tareas

de navegación autónoma y tele-operadas de un robot manipulador aéreo en

ambientes virtuales digitalizados a través de mapeo 3D.

Objetivos específicos

• Digitalizar entornos reales a través de un mapeo 3D a fin de implementar un

simulador 3D en realidad virtual que permita la inmersión e interacción del

operador humano para el análisis del desempeño del algoritmo de control

propuesto.

• Modelar la cinemática de un robot manipulador aéreo conformado por dos

brazos robóticos montado sobre un vehículo aéreo no tripulado (UAV) en la que

se considere la posición de cada uno de los extremos operativos de los brazos

robóticos como un sólo sistema.

• Proponer un esquema de control basado en la cinemática del robot para

tareas de navegación autónomas y tele-operada de un robot manipulador

aéreo en espacios de trabajos parcialmente estructurados.

Objetivos
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Análisis Estructural del Modelo del Manipulador en 3D 
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Esquema de Control



Esquema de Control
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Conclusiones

• Para realizar el simulador en 3D de un vehículo aéreo y dos brazos robóticos, se

vinculó varias herramientas de diseño 3D, en el modelo digital del terreno se utiliza

Unity conjuntamente con un software CAD obteniendo un ambiente muy cercano al

real.

• En el manejo del manipulador se emplea un dispositivo háptico el cual simula el

transporte y la manipulación de objetos con las diferentes estrategias de control

verificando la capacidad de responder a las perturbaciones como datos

meteorológicos de un ambiente real.
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