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Resumen

La adaptabilidad de los robots cuadrúpedos en diversos entornos ha mostrado potencial para asistir 
y reemplazar al ser humano en diferentes tareas. Sin embargo, existen oportunidades en la estruc-
tura de las extremidades de los robots cuadrúpedos para la estabilidad y versatilidad en entornos 
complejos. En este trabajo se revisan 14 artículos científicos de las bases de datos IEEE, Springer, 
Elsevier y MDPI, así como del buscador Google Scholar, empleando las palabras clave: robots cua-
drúpedos, clasificación y estructura de extremidades articuladas. Esta revisión de literatura clasifica 
la estructura de las extremidades articuladas de robots cuadrúpedos. Se encontró que las estruc-
turas de las extremidades presentan características que ofrecen diferentes ventajas en la locomo-
ción del robot cuadrúpedo, proporcionando un marco de referencia para futuras investigaciones.   
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Los robots cuadrúpedos han mostrado adaptabilidad en actividades complejas y terrenos irregulares con potencial para asistir y reemplazar al ser humano 
en diferentes tareas. Sin embargo, el desempeño  de los robots cuadrúpedos puede estar comprometido por perturbaciones al sistema en entornos complejos. 
Las perturbaciones son variables que no pueden ser moduladas debido a que no existen sensores para medir todas las perturbaciones que afectan a un 
sistema robótico [1]. Por lo cual, el objetivo principal de esta investigación es desarrollar un método de control de locomoción de una extremidad robótica 
basado en observador de perturbaciones que permita un desempeño del sistema estable ante perturbaciones con cargas dinámicas.

Resumen

Introducción

Desarrollar un método de control de locomoción de extremidad robótica 
basado en observador de perturbaciones.

Objetivo general

[1]X. Zeng, H. Zhang, L. Yue, Z. Song, L. Zhang y Y. Liu, «Adaptive Model Predictive Control with 
Data-driven Error Model for Quadrupedal Locomotion,» de 2024 IEEE International Conference on 
Robotics and Automation (ICRA), Yokohama, Japan, 2024. 
[2]E. Sariyildiz, «A Guide to Design Disturbance Observer-based Motion Control Systems in 
Discrete-time Domain,» de IEEE International Conference on Mechatronics (ICM), Kashiwa, Japan, 
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Diseño y fabricación de una extremidad robótica

Diseño y fabricación de estación de pruebas

Desarrollo de un controlador de locomoción 

Diseño del observador de perturbaciones

Verificación de la efectividad del controlador
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Extremidad robótica

Metodología

Referencias bibliográficas

Un método de control que mejore la robustez de una extremidad robótica 
mediante la reducción de perturbaciones con cargas dinámicas y el control  
del sistema dinámico.

Resultados esperados

Los robots cuadrúpedos requieren un sistema de control para garantizar un desempeño robusto en entornos reales con terrenos irregulares y no 
estructurados. Sin embargo, el desempeño de la locomoción de los robots cuadrúpedos se ve afectado por perturbaciones internas y externas. No obstante, 
existen diversas estrategias para manejar las perturbaciones en el control por retroalimentación del sistema.
En este contexto, los observadores de perturbaciones (DOs) son técnicas de control robusto para estimar perturbaciones  y compensarlas a partir de la 
respuesta del sistema para mejorar estabilidad y el desempeño [2]. 

Observador de perturbaciones

El método de control basado en observador de perturbaciones representa 
una estrategia efectiva para mejorar la robustez de una extremidad 
robótica. Por lo cual, esta investigación podría fortalecer las líneas de 
investigación en control y robótica para la locomoción de robots 
cuadrúpedos .

Conclusiones

Figura 1: Diseño del prototipo de la extremidad robótica.

Figura 2: Representación visual conceptual de un observador de perturbaciones.
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