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Titulo proyecto

Implementacion de controladores modulares para el seguimiento de trayectorias de rehabilitacién de un robot
paralelo con referencias visuales.

Valoracion proyecto
4

Descripcion proyecto

En el desarrollo de aplicaciones robéticas resulta muy Gtil poder disponer de cédigo que pueda ser reusado
dependiendo de la aplicacion que se vaya a llevar a término. Esto reduce enormemente el tiempo necesario
para la puesta en marcha de un robot asi como la probabilidad de fallos en el cédigo desarrollado. En este
sentido, en el presente proyecto se pretende realizar un analisis para la descomposicion en modulos de los
controladores necesarios para que un robot paralelo sea capaz de seguir distintas trayectorias
correspondientes a ejercicios de rehabilitacion de miembros inferiores usando informacion proveniente de
camaras para la generacion de dichas trayectorias. Tras este estudio se debera realizar la implementacion de
dichos médulos mediante un middleware de robética como puede ser ROS u OROCOS.

Actividades a realizar por el alumno

- Andlisis de controladores para robot paralelo

- Descomposicion modular de éstos que permita su reutilizacién

- Familiarizarse con la programacion de modulos en ROS y OROCOS
- Implementacion de los médulos resultantes y validacion

- Integracién de informacion proveniente de camaras

Horario
Flexible, adaptable a la disponibilidad del alumno (15 horas semanales)
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