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Abstract—La teleoperacion de sistemas roboticos ofrece una
forma de mejorar las capacidades humanas de manipulacion
y navegacion en entornos peligrosos o inaccesibles. Los manip-
uladores méviles, que combinan la manipulacion de un brazo
robotico con la movilidad de un robot movil, enfrentan desafios
al realizar tareas que requieren manipulacién simultinea en
multiples puntos. Integrar un manipulador adicional puede
abordar este desafio, mejorando la versatilidad del robot para
realizar diversas tareas. Para controlar estos manipuladores, se
pueden diseiiar enfoques que los consideren como una cadena
cerrada o que los controlen de manera independiente. Este
trabajo propone un tipo de mapeo para controlar un robot
seguidor complementario en una configuracion de teleoperacion
bilateral. Se ejecuta un conjunto de experimentos donde un op-
erador humano controla ambos dispositivos hapticos, generando
referencias para controlar los efectores finales del manipulador
movil dual con torso. La implementacion se realiza con el robot
manipulador mévil dual simulador en Gazebo-ROS2, mientras se
considera dos dispositivos hapticos Falcon-Novint y operadores
humanos en el lazo de control.
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dos de tiempo.



