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Resumen

Se implementa un sistema de control de un telescopio robotico usando “Robotic Operating System”. Este
sistema se generaliza el control de telescopio en direcciones de azimuth y altitud. El system de ROS
comunica con motores con un interface de “microROS”. En este trabajo se mostra la implementacion de
ROS en python e microROS en C usando un microcontrolador ESP32. Con una aplicacion en python
pueda apuntar el telescopio manera remota a una direccion de fuentes astronomicos.
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1. Introduccion

En los ultimos afios tanto la industria como la academia se han visto en la necesidad de desarrollar robots
inteligentes, esto para cubrir diversas necesidades que han surgido con el paso de los afios. El primer robot
industrial fue creado a finales de 1950 [1], y en los ultimos afios se ha dado un gran desarrollo en la
inteligencia artificial, deep learning, redes neuronales, etc., lo cual en conjunto puede cubrir
diversasnecesidades tanto cientificas como industriales, asi como generar un ahorro de recursos en la
distribucién y realizacion de tareas. Un ejemplo de esto es el Telescopio Robético Virgin Island ubicado en
el observatorio Etelman en St Thomas, el cual inicialmente requeria supervision humana y progresivamente
fue convertido a un observatorio completamente robotizado [2]. En dicho telescopio se automatizan tareas
como el monitoreo de eventos transitorios rapidos y lentos (fast/slow transient events) entre otros que no
requieren estrictamente la presencia humana, los cuales mantienen ocupado cerca del 90% del tiempo al
telescopio Virgin Island [2].

Actualmente nos es posible robotizar una cantidad enorme de instrumentos, en nuestro caso es un
telescopio mediante una actualizacién de hardware, asi como el uso de distintos softwares. Principalmente
se utiliza el open source ROS (Robotic Operating System), lanzado por Willow Garage en 2010, el cual es
una plataforma de desarrollo de software para robots [3].

En la seccién 2 se presenta una descripcion del hardware utilizado, en la 3 se describe el software
implementado y se muestran los primeros resultados y conclusiones en 4.

2. Implementacion de Hardware

El telescopio de radio en el Observatorio la Luz de la Universidad de guanajuato cuenta con dos motores
para poder controlar la direccion en donde apunta el telescopio. Para poder hacer un sistema piloto se
utiliza dos motores (un motor DC con encoder y un servo). Se construye un montaje de estos motores
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como se mostra en la Figura 1. Se controla los motores con ESP32.

usando microROS.

3. Robotizacion

Figura 1. Sistema piloto de un telescopio
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Se hace el interfaz del hardware

En esta seccién se da una descripcion del software utilizado para lograr los objetivos, asi como una breve

descripcion. Para poder robotizar un telescopio se usa el “Robotic Operating System (ROS)”. El proceso

inicia con creacion de un archivo en formato URDF que describe el sistema del hardware, las

ligas y articulaciones. Se crea varios nodos de controlador, publicador de estaus y publicador

de comandos para poder enviar los commandos al hardware real.

Este sistema de “Launch” se

crea usando python. En la Figura 2 se mostra el sistema de Launch en un simulador “rviz”.
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Figura 2. Sistema de “Launch” de ROS
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4. Resultados y Conclusiones

En este trabajo se construyé un telescopio piloto con dos motores y una tarjeta de microcontrolador

ESP32. Se desarrollo un software usando ESP-IDF y ROS2 para poder robotizar y controlar el robot.
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