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RESUMEN

El trabajo aborda la validación cuantitativa de una Sombra Digital para un robot móvil omnidireccional de tres ruedas, con el objetivo de

reducir la brecha entre simulación y realidad. Para ello, se desarrolló un modelo en Gazebo con el motor de física DART y ROS 2,

incorporando parámetros físicos que suelen omitirse en modelos CAD, principalmente la fricción de la transmisión y la inercia del motor.

CONCLUSIONES

En conclusión, la calibración de los parámetros físicos mejora la fidelidad de la Sombra Digital cuando esta funciona en lazo cerrado. El

principal desafío pendiente es modelar con mayor precisión el contacto entre las ruedas y el suelo y la dinámica de los rodillos pasivos,

como paso previo hacia el desarrollo de un Gemelo Digital completo.
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INTRODUCCIÓN – DEFINICIÓN DEL PROBLEMA
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