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DISENO E IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE

TELEOPERACION HETEROGENEO

OBJETIVOS: DISENO DE LA SOLUCION:

* Desarrollar el primer prototipo de El disefio de la solucién e implementacion
un sistema robético que permita del sistema se describe mediante el
reemplazar la presencia fisica de siguiente diagrama:
ponentes.

* Disefar, construir e implementar "
un mecanismo mecatrénico bajo el P~
principio de la teleoperacién, con la T

capacidad de realizr trazos

discontinuos sobre una superficie , R
. e, . e, [ Posicién |

en posicion vertical. e e
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RESULTADOS:
: o

El sistema se compone de lo siguiente:
* Robot haptico 3D System Touch Haptic
Device.
* Una computadora con:
* Interfaz grafica de usuario
* Algoritmo de control y
generacion de movimientos..
* Un mecanismo robdtico colgado sobre
un pizarrén blanco.
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CONCLUSIONES:
* Ejemplo de implementacién de un sistema de teleoperacidn heterogénea.

* Posible aplicacidn del proyecto para resolver carencias de la educacion a distancia.
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