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Resumen

Este estudio presenta el desarrollo de un sistema avanzado para la teleoperacidon de robots méviles
omnidireccionales empleando realidad aumentada (AR). La solucién propuesta combina hardware

y software para lograr una interaccion efectiva entre el usuario y el robot, utilizando algoritmos de
Visual SLAM para la localizacién y mapeo simultdneos. Unity se utiliz6 como entorno de desarrollo
para la integracién de AR, mientras que ROS gestiona el movimiento y la coordinacidn del robot. A
través de la comunicacion en tiempo real, las imagenes capturadas por el robot son procesadas y
visualizadas en un entorno AR, proporcionando al usuario una percepcién inmersiva del entorno del
robot. Mediante puntos de referencia, el usuario puede planificar y dirigir el movimiento del robot de
manera precisa. Este sistema tiene potencial para aplicaciones en entornos industriales complejos y
exploraciones en areas de acceso peligroso, abordando los desafios actuales de teleoperacion y nave-
gacion auténoma en robdtica.
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Abstract
This study presents the development of an advanced system for the teleoperation of omnidirectional
mobile robots using augmented reality (AR). The proposed solution integrates hardware and software
to enable effective interaction between the user and the robot, leveraging Visual SLAM algorithms for
simultaneous localization and mapping. Unity was used as the development platform for AR integra-
tion, while ROS handles the robot's motion and coordination. Through real-time communication, the
robot's captured images are processed and visualized in an AR environment, providing the user with
an immersive perception of the robot’s surroundings. Using reference points, the user can precisely
plan and direct the robot's movement. This system has potential applications in complex industrial
environments and explorations in hazardous areas, addressing current challenges in teleoperation and
autonomous navigation in robotics.
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