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Resumen

La adaptabilidad de los robots cuadripedos 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 cuadripedos para la estabilidad y versatilidad en entornos
complejos. En este trabajo se revisan 14 articulos cientificos de las bases de datos IEEE, Springer,
Elsevier y MDPI, asi como del buscador Google Scholar, empleando las palabras clave: robots cua-
dripedos, clasificacion y estructura de extremidades articuladas. Esta revision de literatura clasifica
la estructura de las extremidades articuladas de robots cuadripedos. Se encontré que las estruc-
turas de las extremidades presentan caracteristicas que ofrecen diferentes ventajas en la locomo-
cion del robot cuadripedo, proporcionando un marco de referencia para futuras investigaciones.
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Resumen
Los robots cuadriipedos han mostrado adaptabilidad en actividades complejas y terrenos irregulares con potencial para asistir y reemplazar al ser humano
en diferentes tareas. Sin embargo, el desempefio de los robots cuadripedos 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 robotico [1]. Por lo cual, el objetivo principal de esta investigacion es desarrollar un método de control de locomociéon de una extremidad robdtica
basado en observador de perturbaciones que permita un desempefio del sistema estable ante perturbaciones con cargas dinamicas.

Introduccion
Los robots cuadriipedos 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 cuadrupedos se ve afectado por perturbaciones internas y externas. No obstante,
existen diversas estrategias para manejar las perturbaciones en el control por retroalimentacion 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 desempefio [2].
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Objetivo general Extremidad robética

Desarrollar un método de control de locomocion de extremidad robdtica
basado en observador de perturbaciones.

Metodologia

Disefio y fabricacion de una extremidad robética

Disefio y fabricacion de estacion de pruebas

—_

Desarrollo de un controlador de locomocién

Disefio del observador de per turbaciones Figura 1: Diseno del prototipo de la extremidad robotica.

Verificacion de la efectividad del controlador Observador de perturbacmnes

Articulaciones de la extremidad

Resultados esperados

Un método de control que mejore la robustez de una extremidad robdtica
mediante la reduccion de perturbaciones con cargas dinamicas y el control

del sistema dinamico.
Observador de
perturbaciones
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Conclusiones
El método de control basado en observador de perturbaciones representa
una estrategia efectiva para mejorar la robustez de una extremidad
robética. Por lo cual, esta investigacion podria fortalecer las lineas de
investigacion en control y roboética para la locomocién de robots
Cuadrﬁpedos . 24| observador de

perturbaciones
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2021. Figura 2: Representacion visual conceptual de un observador de perturbaciones.
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