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- Gazebo y ROS — Creacion y control de la simulacion,
control de los periféricos, visualizacion de las camaras...

- Creaci6n de un entorno de simulacion donde depurar

la teleoperacion de la maquinaria mediante los periféricos. ::
. . . Ny . - Codesys — Control mediante la ECU, de los actuadores de la
- Instalacion de los sistemas y equipos que posibiliten dicha :: carretilla.
teleoperacion y un control preciso de la misma en la maquinaria. - Bus CAN / Wi-Fi — Principales tipos de comunicacién
+ empleados para la consecucion de la teleoperacion.

- Establecer una comunicacion estable, segura y de calidad.

Modelo real de la maquinaria Creacion del modelo y del entorno de la simulacion

Pruebas de campo en la maquinaria y
consecucion de la teleoperacion
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CONCLUSIONES TRABAJOS FUTUROS
- Importancia de la simulacion para la posterior implementacion - Instalacion de sistemas de seguridad para la deteccion autbnoma
en la maquinaria fisica. ¥ de obstaculos
- Mejora en la comodidad y seguridad de los operarios. ¥ - Disefio de una interfaz que permita tener un feedback exacto de
- Importancia del estudio previo de la maquinaria, sus los actuadores de la maquina.
- Implementacion de sistemas de vision con camaras de 360°.

: componentes y su funcionamiento para replicar lo maximo ::
posible la experiencia de uso. ¥
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