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Contexto

El proyecto pertenece a la linea de Sistemas Inteligentes y Robética, enfocada en la validacidn experimental de plataformas fisicas para
el estudio de locomocion y control dinamico. Dado que muchas investigaciones se limitan a simulaciones por los altos costos de los
robots bipedos, esta plataforma modular de bajo costo permite contrastar modelos teéricos con variables fisicas reales como friccion,
vibraciones y restricciones energéticas.

Resumen

El trabajo se enmarca en la linea de investigacion LRFIA del CAETI-UAI. Describe el diseno, manufactura aditiva e integracion de
hardware de una plataforma bipeda modular para investigar la locomocién y el control dinamico. El objetivo es desarrollar una
plataforma de bajo costo que valide modelos teéricos de estabilidad y aprendizaje por refuerzo en entornos reales, superando las
limitaciones de la simulacion. Se abordoé la materializacion del tren inferior mediante impresion 3D (PLA/ABS), el uso de
microcontroladores ESP32 y actuadores de alto torque. Como resultado, se obtuvo un kit funcional preparado para algoritmos
basados en el Punto de Momento Cero (ZMP) y fusidn sensorial mediante IMU.

Lineas de Investigacion / Desarrollo

Desarrollar una plataforma bipeda modular de bajo costo mediante manufactura aditiva e
integracion de hardware embebido, orientada a la investigacion experimental en locomocion,
control dinamico y aprendizaje por refuerzo, que permita validar modelos teéricos de
estabilidad en condiciones fisicas reales.

Resultados Obtenidos

En la etapa actual del proyecto se logré la materializacion de los componentes fisicos del tren
inferior mediante manufactura aditiva, asi como la definicion y adquisicion de la arquitectura
de hardware, validando su factibilidad de forma teoérica.

Resultados Esperados

Con los componentes impresos y el hardware electréonico (servos y placa WEMOS) a
disposicion, el proyecto avanza hacia el ensamblaje fisico final y la etapa de implementacioén
de control dinamico y locomocién autébnoma.

Formacion de Recursos Humanos

El proyecto integra a docentes y alumnos de Ingenieria en Sistemas en un
espacio de formacidén en investigacion aplicada. Diseiio y manufactura:
Modelado CAD (Fusion 360), ensamblajes mecanicos e impresion 3D
(PLA/ABS). Diseno mecanico: Estructuras, distribucidén de cargas, estabilidad
y uso de componentes técnicos. Electronica y control: Arquitectura basada en
ESP32, gestidn de senales PWM, alimentacion y cableado.
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