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ARCHIE: Articulated Robot for Collaborative Highly Integrated
Education

PROBLEMA

En muchas instituciones educativas, el acceso a plataformas robodticas
modernas es limitado debido a su alto costo y complejidad técnica. Esto
dificulta que estudiantes adquieran experiencia practica con tecnologias
relevantes como ROS, planificacion de movimiento y simulacion en
entornos virtuales.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un robot articulado de codigo abierto y bajo costo, capaz de
emular el comportamiento de un manipulador industrial, con el fin de
facilitar el aprendizaje y la investigacion en robdtica mediante
herramientas como ROS, RViz y Gazebo.

PROPUESTA

Presentamos ARCHIE, un robot articulado con seis grados de ® Link 3

libertad, impulsado por motores Dynamixel y controlado
mediante ROS. Su diseno modular y accesible incluye:

Link5 e

* Modelos CAD para impresion 3D y personalizacion. .
_ Link 2

* Simulacion en Gazebo y visualizacion en RViz. End
* Escritura de palabras mediante planificacion de trayectorias o Link 1
con Movelt.

., : : : : U2D2 Module
* Integracion de un gripper para ampliar su funcionalidad. L

ARCHIE esta disponible en un repositorio publico con
instrucciones detalladas para su montaje, simulacion y control.

Base link

Connection Hub

RESULTADOS

* Ejecucion exitosa de escritura de palabras tanto en simulaciéon como en entorno real.
 Seguimiento de trayectorias, validada por RViz.

* Transferencia efectiva de movimientos desde la simulacion a la realidad.

 Robot de bajo costo

 Escalabilidad de funciones

CONCLUSIONES

ARCHIE representa una solucion educativa accesible y
funcional, ideal para instituciones con recursos limitados.
Su caracter abierto promueve la colaboracion, la mejora
continua y el aprendizaje activo. A futuro, se integrara
control basado en torque, retroalimentacion de posicion y
mejoras en la velocidad de los motores para aumentar la
precision y eficiencia de sus movimientos.

Robotics, Automation & Mechatronics

Engineering Laboratory


mailto:eridamen@espol.edu.ec
mailto:juasesan@espol.edu.ec
mailto:fryumbla@espol.edu.ec

	Slide 1

