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Método de control de locomocion de extremidad robdtica basado en
observador de perturbaciones

Disturbance Observer-Based Locomotion Control Method for Robotic Limb
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Resumen

Los robots cuadrupedos requieren un sistema de control para garantizar un desempefio robusto
en entornos reales con terrenos irregulares y no estructurados. Sin embargo, el desempefio de
la locomocion de los robots cuadripedos se ve afectado por perturbaciones internas y externas.
Las perturbaciones son variables que no pueden ser moduladas debido a que no existen senso-
res para medir todas las perturbaciones que afectan a un sistema robdtico. Por ello, el objetivo
de esta investigacioén es desarrollar un método de control de locomocion para una extremidad

robdtica basado en observador de perturbaciones para la estabilidad del sistema bajo cargas
dinamicas.

La metodologia contempla el disefio de una geometria de una extremidad robdtica, el desarrollo
de una estacién de entorno controlado para pruebas fisicas de la extremidad, el modelado dina-
mico de una extremidad robdtica mediante un enfoque de espacio de estados y el disefio de un

controlador basado en observador de perturbaciones.

Como principales limitaciones, la propuesta consta de un método de control de locomocién ba-
sado en observador de perturbaciones en espacio de estados, el método de control es para una
sola extremidad robdtica de un robot cuadrupedo y el método describird una locomocién con

movimientos especificos bajo cargas dinamicas.

El valor de esta investigacion incluye reportar un método de control robusto con observadores
de perturbaciones para la estabilizacidn del sistema ante variaciones de masa y cargas externas
no moduladas. Esto presenta una aportacién académica y tecnolégica en el area de control para

futuras investigaciones.
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control robusto.

Abstract
Quadruped robots require control systems that ensure robust performance in real-world en-
vironments with uneven and unstructured terrain. However, the locomotion performance is
strongly influenced by internal and external disturbances. These disturbances are variables
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that cannot be directly controlled because there are no sensors capable of measuring every
disturbance acting on a robotic system. Therefore, the objective of this research is to develop a
locomotion control method for a robotic limb based on a disturbance observer to ensure system
stability under dynamic loads.

The methodology includes designing the geometry of a robotic limb, developing a controlled-en-
vironment station for physical testing of the limb, performing dynamic modeling of the robotic
limb using a state-space approach, and designing a controller based on a disturbance observer.

This project has several main limitations, the proposed locomotion control method is based on
a state-space disturbance observer, the control strategy is applied to a single robotic limb of a
quadruped robot and the method addresses locomotion for specific movements under dynamic
loads.

The value of this research lies in providing a robust control method that uses disturbance observ-
ers to stabilize the system against mass variations and unmeasured external loads. This work rep-
resents both an academic and technological contribution to the field of control systems and can
serve as a basis for future research on quadruped robot locomotion.
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