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Resumen 

La seguridad en la robótica se ha convertido en un factor de importancia dada la 

creciente interacción entre los humanos y robots. En el presente documento, se 

aborda la problemática de la seguridad robótica mediante la implementación de un 

campo potencial repulsivo dentro del lazo de control, relativo a la fuerza de 

interacción con los obstáculos, permitiendo que un robot pueda eludir obstáculos y 

continuar con una tarea de seguimiento definida. Este sistema de control basado 

en fuerza repulsiva se activa en el momento que el efector final esté en la 

presencia de un obstáculo. Esta estrategia, proporciona una solución de seguridad 

directa dentro del espacio de la tarea del manipulador, con el propósito de mejorar 

la confiabilidad del sistema de seguridad robótico. Escenarios de prueba con 

obstáculo fijo y en movimiento, validan el enfoque propuesto. 
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