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INntroduccion Modos de visualizacion

Visualizacién estereoscopica Visualizacién multivista
Esccenario Vista del usuario Esccenario Vista del usuario

Este proyecto ha consistido en el diseno, desarrollo vy
construccion de un sistema de control remoto que integra vision
estéreo y cinematica inversa con un brazo robdtico, con el
objetivo de ofrecer al usuario una experiencia de interaccion
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La comunicacion en el sistema se organiza en dos flujos de

informacion:
* Visualizacibn (en rojo en la imagen):. transmision de las

imagenes captadas del entorno del brazo robdtico. Las imagenes anteriores muestran un movimiento en cada uno de los modos. En la parte superior se observa el estado del usuario, del simulador y
* Control (en verde en la imagen): transmision de las ordenes del brazo robdtico antes de iniciar el movimiento. En la parte inferior se observa al usuario realizando el movimiento, asi como el simulador vy el
que dirigen el movimiento del brazo. brazo una vez completado. £n los modos que emplean cinematica inversa, el punto rojo indica la posicion objetivo.
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OBJETIVOS CUMPLIDOS: Brazo robdtico funcional B4, Diferentes
modos de visualizacion E4y Diferentes modos de control
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* Jeleoperacion lejana de brazo y usuario
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