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El deslizamiento del pie de apoyo constituye una fuente importante de inestabilidad en la locomocion
bipeda sobre superficies de baja friccion o con propiedades inciertas. En esta charla presentamos un
marco de control que, en lugar de tratar el deslizamiento como una perturbacién que debe rechazarse, lo
incorpora explicitamente en el modelo de locomocién mediante restricciones virtuales no holénomas.

La dindmica del bipedo se formula como un sistema hibrido, combinando la evolucién continua durante
la fase de apoyo con los impactos discretos asociados al contacto del pie con el suelo. Se introduce una
restriccién afin a nivel de velocidades que regula el movimiento tangencial del pie de apoyo y se disena
una realimentacién no lineal que la impone simultdneamente con las restricciones virtuales holénomas
utilizadas para generar la marcha. Esta construccién da lugar a una variedad de dindmica cero hibrida
compatible con el deslizamiento.

Finalmente, caracterizamos la estabilidad orbital de las marchas periddicas mediante el mapa de Poin-
caré reducido. Los resultados numéricos, obtenidos sobre un modelo bipedo plano estructurado de siete
grados de libertad, muestran que el controlador regula eficazmente el deslizamiento y mantiene una marcha
estable bajo condiciones de contacto variables, mientras que la estrategia sin regulacién termina perdiendo
estabilidad.

Trabajo en conjunto con Alvaro Rodriguez Abella (Universidad de Comillas, Madrid, Espana), Alexandre
Anahory Simoes (IE Universidad, Madrid, Espana), Anthony Bloch (Universidad de Michigan, Ann Arbor,
USA).
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